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Controladores programaveis Micro830, Micro850 e Micro870 Manual do Usuario

Informagoes importantes para o usuario

Leia este documento e os documentos listados na se¢do de recursos adicionais sobre a instalagdo, configuragio e operagao deste
equipamento antes de instalar, configurar, operar ou realizar a manutencao deste produto. Os usuarios sio obrigados a se
familiarizar com as instrugdes de instalagao e fiagdo, além das exigéncias de todos os c6digos, leis e normas aplicaveis.

Atividades incluindo instalagdo, ajustes, colocagio em servigo, utiliza¢ao, montagem, desmontagem e manuten¢ao devem ser
efetuadas por pessoas com formagdo adequada, de acordo com o cédigo de prética aplicavel.

Se este equipamento for usado de forma nio especificada pelo fabricante, a prote¢io fornecida pelo equipamento poderd ser
prejudicada.

Em nenhuma hipétese, a Rockwell Automation sera responsavel por danos indiretos ou resultantes do uso ou da aplicagio deste
equipamento.

Os exemplos e diagramas apresentados neste manual s3o apenas para fins ilustrativos. Devido as diversas especificagdes e
varidveis associadas a cada instalagdo especifica, a Rockwell Automation, Inc. ndo pode assumir a responsabilidade pelo uso com
base nos exemplos e diagramas.

A Rockwell Automation, Inc. nio assume responsabilidade de patente quanto ao uso de informacgdes, circuitos, equipamentos ou
softwares descritos neste manual.

E proibida a reproducio, parcial ou total, deste manual sem a permissio por escrito da Rockwell Automation, Inc.

Ao longo deste manual, quando necessario, usamos observagdes para alertd-lo sobre as consideragdes de seguranca.

ADVERTENCIA: Identifica as informagdes sobre praticas ou circunstancias que possam causar explosdo numa area
classificada, resultando em ferimentos pessoais ou morte, prejuizos a propriedades ou perdas econdmicas.

ATENGAO: Identifica as informages sobre praticas ou circunstancias que podem causar ferimentos pessoais ou morte,
prejuizos a propriedade ou perdas econdmicas. 0 simbolo de atencao ajuda vocé a identificar e evitar um perigo e
reconhecer as consequéncias.

> B>

IMPORTANTE Identifica informag0es importantes para a correta aplicagao e compreensao do produto.

As etiquetas também podem estar sobre ou dentro do equipamento para fornecer precaugdes especificas.

PERIGO DE CHOQUE: As etiquetas podem estar sobre ou dentro do equipamento (por exemplo, um inversor ou motor) para
alertar as pessoas da presenca de tensao perigosa.

PERIGO DE QUEIMADURA: As etiquetas podem estar sobre ou dentro do equipamento (por exemplo, um inversor ou motor)
para alertar as pessoas que as superficies podem atingir temperaturas perigosas.

RISCO DE ARCO ELETRICO: As etiquetas podem estar no equipamento ou dentro dele, por exemplo, em um centro de controle
de motores, para alertar as pessoas quanto a arco elétrico potencial. Arcos elétricos causam ferimentos graves ou morte.
Utilize equipamentos de protecao individual (EPI) adequados. Siga TODOS os requisitos regulatdrios quanto a praticas de
trabalho seqguro e em relacao aos equipamentos de protecao individual (EPI).

B> B> >
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Prefacio

Sobre esta publicacao

Catalogos com protecao
contra ambientes
agressivos

Faca o download do
firmware, Add-on Profile,
EDS e outros arquivos

Resumo das alteracoes

Use este manual se vocé for responsavel pelo projeto, instalagio, programagao
ou sistemas de controle de localizacao de falhas que usam os controladores
Micro8oo™.

Vocé deve ter uma compreensao basica de circuitos elétricos e familiaridade
com légica ladder. Se nao o tiver, obtenha o treinamento adequado antes de
usar este produto.

Este manual é um guia de referéncia para mddulos plug-in e acessérios dos
controladores Micro800. Ele descreve os procedimentos que sao usados para
instalar, conectar e localizar as falhas de seu controlador. Este manual:

« explica como instalar e conectar seus controladores
« fornece as caracteristicas gerais do sistema do controlador Micro800o

Consulte a ajuda on-line fornecida com o software Connected Components
Workbench™ para mais informagdes sobre a programagao do seu controlador
Micro800.

A Rockwell Automation reconhece que alguns dos termos que s3o usados
atualmente em nosso setor e nesta publicagdo nao estdo alinhados com o
movimento em dire¢ao a uma linguagem inclusiva na area de tecnologia.
Estamos colaborando proativamente com os colegas do setor para encontrar
alternativas a tais termos e fazer alteragdes em nossos produtos e contetdo.
Pedimos desculpas pelo uso de tais termos em nosso contetido enquanto
implementamos essas alteragdes.

Os cddigos de catalogo com o sufixo “K” sao os que tém prote¢ao contra
ambientes agressivos e suas especifica¢des sio as mesmas que os demais
catalogos.

Faca o download do firmware, arquivos associados (tais como Add-on Profile,
EDS e DTM) e acesse as notas da versao do produto no Centro de Download e
Compatibilidade do Produto em rok.auto/pcdc.

Esta publicagio contém as seguintes informagoes novas ou atualizadas.
Esta lista inclui somente atualizagdes relevantes e nao se destina a refletir
todas as alteragdes.

Topico Pagina
Adicionados novos catalogos, Micro850 (2080-L50E) e Micro870 (2080-L70E) Ematﬁﬂgl‘)
Atualizados os Recursos adicionais 12
Atualizada a tabela de Controladores Micro850 - niimero e tipos de entradas/saidas 20
Atualizada a tabela de Controladores Micro870 - nimero e tipos de entradas/saidas 2
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Topico Pagina
Atualizada a secao Use o software Connected Companents Workbench 23
Atualizado o topico Usando a alteragao do modo de operagao (RMC) 24
Atualizada a se¢ao Memoria RMC 26
Atualizada a secao Limitagoes do RMC 27
Atualizado o topico Usando a alteragao da configuracao do modo de operagao (RMCC) 28
Atualizada a secao CIP Serial Cliente/Servidor - DF1 61
Atualizada a secao Cliente/Servidor CIP Symbolic 62
Atualizada a Tabela de parametros do driver Serial CIP 67
Novo capitulo Protocolo de rede distribuida do controlador Micro870 71
Atualizado o topico Protecao por senha 222
Atualizada a segao Faca o backup e restaure um controlador protegido por senha 225
Atualizado o tépico Usando o plug-in do médulo de meméria 226
Atualizado o tépico Usando os cartdes microSD, Visao geral 229
Atualizado o topico Backup e restauracao de projeto 230
Removidas Especificagdes do apéndice. As especificagoes para os controladores

Micro800 podem ser encontradas em Micro800 Programmable Controllers, Technical Data, -
publicagao 2080-TD001

Adicionado o apéndice Conecte a redes usando DF1 335

Recursos adicionais

Estes documentos contém informagdes adicionais em rela¢ao a produtos

relacionados da Rockwell Automation.

Recurso

Descricao

Familia de Controladores Programaveis,Micro800, Guia de selecao,
publicagao 2080-S6001

Fornece informacGes para ajudar vocé a selecionar o controlador Micro800, os plug-ins, a
expansao de E/S e os acessorios certos, de acordo com seus requisitos.

Micro800 Programmable Controllers, Technical Data, publicagao 2080-TD001

Fornece especificacoes detalhadas para controladores Micro800, mddulos de expansao de
E/S, médulos plug-in e acessorios.

Médulos de expansao de E/S do Micro800, Manual do usuario, publicagao
2080-UM003

Informac@es sobre recursas, configuracao, fiacao, instalagao e especificagaes para 0s
madulos Expansion 1/0 Micro800 e fonte de alimentagao.

Micro800 Plug-in Modules, User Manual, publicagao 2080-UM004

Informag@des sobre recursos, configuracao, instalacao, fiagao e especificagdes para 0s
madulos plug-in Micro800.

Instrugdes gerais para controladores programéaveis Micro800, Manual de
referéncia, publicagao 2080-RM001

Informagdes sobre conjuntos de instrugdes para desenvolver programas em sistemas de
controle Micro800.

Controladores programaveis Micro800: Introducao ao controle de
movimento usando um eixo simulado, Guia répido, publicagao 2080-0S001

Fornece instrucdes para iniciar rapidamente a implementacgao do projeto de controle de
movimento no software Connected Components Workbench.

Controladores programaveis Micro800: Iniciando com a mensagem de
cliente CIP, Inicio Rapido, publicagdo 2080-0S002

Fornece instrugdes para iniciar rapidamente a usar o envio de mensagens CIP GENERIC e
CIP Symbolic.

Controladores programéveis Micro800: Introducao ao PanelView Plus, Guia
Répido, publicacao 2080-0S003

Fornece instrugées para iniciar rapidamente a usar variaveis globais para controladores
Micro800 juntamente com os terminais PanelView™ Plus [HM.

Configuring Micro800 Controllers on FactoryTalk Gateway, Quick Start,
publicagao 2080-0S005

Fornece instrucdes para iniciar rapidamente a configurar um controlador Micro800 no
FactoryTalk Linx Gateway.

Kinetix 3 Motion Control Indexing Device Building Block - Connected
Components Accelerator Toolkit, Quick Start, publicagao CC-0S025

Fornece instrugdes para inicio rapido para implementar uma aplicagao de indexagao de
inversor de frequéncia Kinetix 3 usando o Software Connected Components Workbench e
um controlador Micro800.

Motion Control PTO Application Building Block - Connected Components
Accelerator Toolkit, Quick Start, publicagao CC-0S033

Fornece instrugdes para inicio rapido para implementar controle de movimento PTO de um
inversor de frequéncia Kinetix 3 usando o Software Connected Components Workbench e
um controlador Micro800.

Fonte de alimentagao CA externa do controlador programavel Micro800™,
Instrucdes de instalacao 2080-INOQT

Informagdes saobre a montagem e a fiagao da fonte de alimentagao opcional externa.

Micro800 Programmable Controllers, Installation Instructions, publicagao
2080-IN013

Informagdes sobre a montagem e fiagao dos controladores Micro800.

Madulos de entrada com entrada/saida de 12/24 V de 16 e 32 pontos
Micro800, Instrugdes de instalagao, publicagao 2085-IN001

InformagGes sobre a montagem e a fiagao dos modulos de expansao de E/S (2085-1016,
2085-10327).

Modulo terminador de via Micro800™, Instrugdes de instalagao, publicagao
2085-IN002

Informacdes sobre a montagem e a fiagao do terminador de via de expansao de E/S
(2085-ECR).

Modulos de saida de 12/24 Vcc com saida del6 pontos e entrada de corrente
de 16 pontos Micro800, Instrugdes de instalacao, publicagao 2085-IN003

Informagdes sobre a montagem e a fiagao dos madulos de expansao de E/S (2085-0V16,
2085-0B16).
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Recurso

Descricao

Madulos de saida a relé CA/CC de 8 e 16 pontos Micro800, Instrugoes de
instalagao, publicacao 2085-IN004

Informagdes sobre a montagem e a fiagdo dos madulos de expansao de E/S (2085-0W8,
2085-0W16).

Modulos de CA de entrada com entrada de 8 pontos e saida de 8 pontos
Micro800, Instrugdes de instalagao, publicagao 2085-IN005

Informagdes sobre a montagem e a fiagao dos madulos de expansao de E/S (2085-1A8,
2085-1M8, 2085-0A8).

Madulos de entrada e saida de tensao/corrente analdgica de 4 e 8 canais
Micro800, Instrugdes de instalagao, publicagao 2085-INO06

InformagGes sobre a montagem e a fiagao dos modulos de expansao de E/S (2085-1F4,
2085-1F8, 2085-0F4).

Termopar de 4 canais/mddulo de entrada RTD Micro800, Instrugdes de
instalagao, publicagao 2085-IN007

Informagdes sobre a montagem e a fiagao do mddulo de expansao de E/S (2085-IRT4).

Controladores programaveis Micro870 com fonte de alimentagao de
expansao de 24 Vcc, Instrucdes de instalagao, publicagao 2085-IN008

Informacdes sobre a montagem e a fiagao da fonte de alimentagao opcional externa para
madulos de expansao de E/S.

Modulo de encaixe da porta serial isolada RS-232/RS-485 Micro800™,
Esquemas elétricos, publicagao 2080-WD002

Informagdes sobre a montagem e a fiagdo do madulo de encaixe da porta serial isolada
RS-232/RS-485 do Micro800.

Madulo de encaixe de entrada analdgica unipolar ndo isolada Micro800™,
Esquemas elétricos, publicagao 2080-WD003

Informagdes sobre a montagem e a fiagdo do maodulo plug-in de entrada analdgica unipolar
nao isolada Micro800.

Mddulo de encaixe de saida analégica unipolar nao isolada Micro800™,
Esquemas elétricos, publicagao 2080-WD004

Informacdes sobre a montagem e a fiagao do madulo plug-in de saida analdgica unipolar
nao isolada Micro800.

Modulo de encaixe RTD ndo isolado Micro800™, Esquemas elétricos,
publicagao 2080-WD005

Informagdes sobre a montagem e a fiagao do madulo plug-in RTD ndo isolado Micro800.

Madulo de encaixe do termopar no isolado Micro800™, Esquemas elétricos,
publicagao 2080-WD006

Informagdes sobre a montagem e a fiagao do madulo plug-in termopar nao isolado
Micro800.

Mddulo plug-in RTC de alta precisao e backup de memdria Micro800,
Esquemas elétricos, publicagao 2080-WD007

Informacdes sobre a montagem e a fiagao do mddulo plug-in RTC de alta precisao e backup
de memdria Micro800.

Madulo de encaixe de entrada analégica do potencidmetro trim de 6 canais
Micro800™, Esquemas elétricos, publicagao 2080-WD008

Informagdes sobre a montagem e a fiagao do madulo plug-in de entrada analdgica de ajuste
de 6 canais Micro800.

Micro800 Digital Relay Output Plug-in Module, Wiring Diagrams, publicagéo
2080-WD010

Informagdes sobre a montagem e a fiagdo do mddulo plug-in de saida a relé digital do
Micro800.

Micro800 Digital Input, Output, and Combination Plug-in Modules, Wiring
Diagrams, publicagao 2080-WDOT!

Informacdes sobre a montagem e a fiagao dos madulos plug-in de combinagao, saida e
entrada digital Micro800.

Médulo de encaixe com contador em alta velocidade Micro800, Esquemas
elétricos, publicagao 2080-WDQ12

Informagdes sobre como montar e ligar por cabo o0 médulo plug-in do contador de alta
velocidade.

Madulo de encaixe Micro800 DeviceNet, Esquemas elétricos, publicagao
2080-WD013

~ . . . . ®
Informagdes sobre como montar e ligar por cabo o modulo de encaixe DeviceNet do
Micro800.

EtherNet/IP Network Devices, User Manual, publicagao ENET-UM0O6

Descreve como configurar e usar os dispositivos EtherNet/IP para se comunicar com a rede
EtherNet/IP.

Ethernet Reference Manual, publicagdo ENET-RM002

Descreve conceitos basicos de Ethernet, componentes de infraestrutura e recursos de
infraestrutura.

System Security Design Guidelines Reference Manual, publicagao
SECURE-RMO0O1

Fornece orientagao sobre como conduzir avaliagées de seqguranca, implementar produtos
da Rockwell Automation em um sistema sequro, consolidar o sistema de controle, gerenciar
0 acesso do usudrio e descartar 0s equipamentos.

Manutencao preventiva de componentes industriais, gabinetes e
especificagoes de classificagdes de contato, publicagao IC-TD002

Fornece uma ferramenta de referéncia rapida para conjuntos e controles de automagao
industrial Allen-Bradley®.

Orientagdes de segurancga para a aplicacao, instalagdo e manutengao de
controle de estado sélido, publicagao SGI-1.1

Criado para harmonizagao com a publicacao dos Padroes NEMA n? ICS 1.1-1987 e fornece
orientacOes gerais para a aplicacao, instalagao e manutencao de controle de estado sélido
na forma de dispositivos individuais ou conjuntos de pacotes incorporando componentes de
estado sélido.

Orientagao sobre fiagao de automagao industrial e aterramento, publicacao
1770-4.1

Fornece orientagdes gerais para instalar um sistema industrial Rockwell Automation®.

Site de certificagdes de produto, rok.auto/certifications

Fornece declaragdes de conformidade, certificados e outros detalhes de certificacao.

Vocé pode visualizar ou fazer download das publicagdes em rok.auto/literature.

Vocé pode fazer download da versao mais recente do software Connected
Components Workbench para seu controlador Micro8oo em rok.auto.ccw.
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Capitulo 1

Caracteristicas gerais de hardware

T ————
ot i

Este capitulo fornece as caracteristicas gerais dos recursos de hardware dos
controladores Micro830®, Micro850® e Micro870®. Ele possui os seguintes

topicos:

Topico Pagina
Recursos do hardware 16
Micro830 Controladores 16
Controladores Micro850 17
Controladores Micro870 19
Cabos de programacao 2
Cabos para porta serial incorporada 22
Suporte Ethernet incorporado 22
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Capitulo 1 Caracteristicas gerais de hardware

Recursos do hardware Micro830, os controladores Micro850 e Micro870 sao controladores robustos e
econémicos, com entradas e saidas incorporadas. Dependendo do tipo de
controlador, ele pode acomodar de dois a cinco médulos de encaixe. Os
controladores Micro850 e Micro870 possuem recursos expansiveis. O
controlador Micro850 pode suportar até quatro médulos de expansao de E/S e
o controlador Micro870 pode suportar até oito mddulos de expansio de E/S.

IMPORTANTE  Parainformacoes sobre madulos de encaixe suportados e Expansion I/0,
consulte as sequintes publicagdes:
« Mddulos de expansao de E/S do Micro800, Manual do usuario, publicagao

2080-UM003
« Micro800 Plug-in Modules, User Manual, publicagao 2080-UM004

Os controladores também acomodam qualquer fonte de alimentagdo de saida
de 24 Vce classificada como Classe 2 que atenda as especifica¢des minimas,
assim como a fonte de alimentag¢ao opcional Micro8oo.

Consulte Localizagdo de falhas na pdgina 313 para obter descrices sobre a
opera¢ao do indicador de status para fins de localizagdo de falhas.

Micro830 Controladores

Micro830 Controladores de 10/16 pontos e indicadores de status

1 7 8 Indicador de status
Controlador ‘
O " {E o000
00000
- 15— —F 7
= 16—

— 17—
18—+
19—+t

ooo
20 ==

5] B

h@ —[p00000000000 ]

&
iy ‘ “‘f’ ﬂ‘
13 12 11 10 6 9 7
Micro830 Controladores de 24 pontos e indicadores de status
Controlador
1 2 3 4 5 6 7 8

‘ Indicador de status

oooo
oooo
oooo
loo

©

2020000000002 %‘

“ 14

- %‘ T u@j‘ T ué%u T u T ué“ 5

]

oooo
oooo
oooo
oo 15 |
: =2
g
= 18 |
@ = [ ——
| == |oooo EDDD
7@ aa~" 1 20 oooo
_ © © OO
—= | = il
@ 0000000000000V ‘H
P =Y

13 12 11 10 9 6 9

16 Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022


https://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/um/2080-um003_-pt-p.pdf
https://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/um/2080-um004_-en-e.pdf

Capitulo 1 Caracteristicas gerais de hardware

Micro830 Controladores de 48 pontos e indicadores de status

Controlador

Descricao do controlador

5 7 s Indicador de status
{EDDDDDDDDD
14 00o0ooooooo
| 00000oog
15—
16—
17—
o i 18—t
19—
[Dooooooooo
B o a ZU{DDDDDDDDDD
© ] *
T
9 8

Descricao Descrigao
1 Indicadores de status 8 Furo do parafuso de fixagao/pé de montagem
2 Slot da fonte de alimentagao opcional ||9 Trava de montagem em trilho DIN
3 Trava plug-in 10  |Chave de modo
4 Furo do parafuso de encaixe 1l Porta USB do conector tipo B
5 Egg}ezgo;i?]%:ncalxe de alta velocidade 12 Porta serial combinada nao isolada RS-232/RS-485
6 Borne de E/S removivel 13 Fonte de alimentagao CA opcional
7 Tampa direita
Descrigao do Indicador de status?
Descricao Descricao
14 Status de entrada 18 Status de force
15 Status de alimentacao 19 Status de comunicagao serial
16 Status de operagao 20  |Status de saida
17 Status de falha

(1

Para uma descrigao detalhada sobre os diferentes indicadores LED de status, consulte Localizacao de falhas na pagina 313.

Controladores Micro850

Controladores Micro850 de 24 pontos e indicadores de status
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Capitulo 1 Caracteristicas gerais de hardware

Descrigao do controlador
Descricao Descricao
1 Indicadores de status 9 Tampa do slot expansao de E/S
2 Slot da fonte de alimentagao opcional 10 |Trava de montagem em trilho DIN
3 Trava plug-in Il Chave de modo
4 Furo do parafuso de encaixe 12 |Porta USB do conector tipo B
Conector de encaixe de alta velocidade . : 5
5 com 40 pinos 13 Porta serial combinada nao isolada RS-232/RS-485
. Conector Ethernet RJ-45 (com indicadores LED verdes
6 Borne de E/S removivel 14 e amarelos incorporados)
7 Tampa direita 15 Fonte de alimentagao opcional
8 Furo do parafuso de fixagao/pé de
montagem
Descricao do Indicador de status(?
Descrigao Descrigao
16 Status de entrada 21 Status de falha
17 Status do modulo 22 |Statusde force
18 Network Status 23 |Status de comunicacao serial
19 Status de alimentagao 24 |Status de saida
20  |Status de operacao

(1) Para descriges detalhadas sobre os diferentes indicadores LED de status, consulte Localizacao de falhas na pagina 313.

?

Controladores Micro850 de 48 pontos e indicadores de status

Indicadores de status
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Descricao do controlador

Descricao Descrigao
1 Indicadores de status 9 Tampa do slot expansao de E/S
2 Slot da fonte de alimentagao opcional 10 Trava de montagem em trilho DIN
3 Trava plug-in M Chave de modo
4 Furo do parafuso de encaixe 12 Porta USB do conector tipo B
Conector de encaixe de alta velocidade : . z
5 com 40 pinos 13 Porta serial combinada ndo isolada RS-232/RS-485
; Conector Ethernet/IP RJ-45 (com LEDs indicadores
6 Borne de £/S removivel 14 verdes e amarelos incorporados)
7 Tampa direita 15 Fonte de alimentacao CA opcional
8 Furo do parafuso de fixagao/pé de montagem
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Capitulo 1 Caracteristicas gerais de hardware

Descricao do Indicador de status(?

Descricao Descrigao
16 Status de entrada 2 Status de falha
17 Status do madulo 22 |Status de force
18 Status da rede 23 Status de comunicacao serial
19 Status de alimentagao 24 | Status de saida
20  |Status de operagao

(1) Para descricdes detalhadas sobre esses diferentes indicadores LED de status, consulte Localizacao de falhas na pagina 313.

Observacao: Vocé pode solicitar os bornes de substituicao a seguir
separadamente:

« 2080-RPL24RTB para controladores de base de 24 pontos
« 2080-RPL48RTB para controladores de base de 48 pontos

Controladores Micro870

Controladores Micro870 de 24 pontos e indicadores de status
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h Indicadores de status
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Descrigao do controlador

Descricao Descricao
1 Indicadores de status 9 Tampa do slot expansao de E/S
2 Slot da fonte de alimentagao opcional 10  |Trava de montagem em trilho DIN
3 Trava plug-in 1l Chave de modo
4 Furo do parafuso de encaixe 12 |Porta USB do conector tipo B
5 Egg}ezgorrjiﬁ%sncalxe de alta velocidade 13 Porta serial combinada nao isolada RS-232/RS-485
6 Borne de E/S removivel n gt;nrﬁgtrglroEstihnecrgreptOFi\;ali)(com indicadores LED verdes
7 Tampa direita 15 Fonte de alimentacao opcional
8 Furo do parafuso de fixagao/pé de
montagem
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Capitulo 1 Caracteristicas gerais de hardware

Descrigo do indicador de status!”

Descrigao Descrigao
16 Status de entrada 2 Status de falha
17 Status do mddulo 22 | Status de force
18 Network Status 23 Status de comunicacao serial
19 Status de alimentagao 24 | Status de saida
20 | Status de operagao

(1) Para descrigdes detalhadas sobre os diferentes indicadores LED de status, consulte Localizacao de falhas na pagina 313.

Vocé pode solicitar bornes de substituicao, codigo de catalogo 2080-RPL24RTB,
Q separadamente.

Tabela 1- Micro830 Controladores - nimero e tipos de entradas e saidas

Entradas Saidas

Cadigo de catalogo 110 Vea 28 Vee/Vea Reli ;-2,3 sink de Source de 24 Suporte aPTO | Suporte a HSC
2080-LC30-100WB - 6 A - - - 2
2080-LC30-100VB - 6 - 4 - 1 2
2080-LC30-16AWB 10 - 6 - - - -
2080-LC30-160WB - 10 6 - - - 2
2080-LC30-160VB - 10 - 6 - 1 2
2080-LC30-240WB - 14 10 - - - 4
2080-LC30-240VB - 14 - 10 - 2 4
2080-LC30-240B8 - 14 - - 10 2 4
2080-LC30-48AWB 28 - 20 - - - -
2080-LC30-480WB - 28 20 - - -

2080-LC30-480VB - 28 - 20 - 3 6
2080-LC30-480BB - 28 - - 20 3 6

Tabela 2 - Micro850 Controladores - niimero e tipos de entradas e saidas
Entradas Saidas

Cadigo de catalogo 120 Vea 2t Vee/Vea Rell EP"; sink de Source de 24 V SuporteaPT0 | Suporte a HSC
2080-LC50-24AWB 14 - 10 - - - -
2080-L50E-24AWB 14 - 10 - - -

2080-LC50-240WB - 14 10 - - - 4
2080-L50E-240WB - 14 10 - - - 4
2080-LC50-240VB - 14 - 10 - 2 4
2080-L50E-240VB - 14 - 10 - 2 4
2080-LC50-240B8 - T4 - - 10 2 4
2080-L50E-240BB - 14 - - 10 2 4
2080-LC50-48AWB 28 - 20 - - - -
2080-L50E-48AWB 28 - 20 - - - -
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Tabela 2 - Micro850 Controladores - nimero e tipos de entradas e saidas (Continuagao)

Entradas Saidas
Cadigo de catalogo 120 Vea 24 Vee/Vea Reli E}"'} sink de Source de 24 V Suporte aPT0 | Suporte a HSC
2080-LC50-480WB - 28 20 - - - 6
2080-L50E-480WB - 28 20 - - - 6
2080-LC50-480WBK - 28 20 - - - 6
2080-L50E-480WBK - 28 20 - - - 6
2080-LC50-480VB - 28 - 20 - 3 6
2080-L50E-480VB - 28 - 20 - 3 6
2080-LC50-48088 - 28 - - 20 3 6
2080-L50E-480BB - 28 - - 20 3 6
Tabela 3 - Controladores Micro870 - nimero e tipos de entradas/saidas
Entradas Saidas

Cadigo de catalogo 120 Vea 24 Vee/Vca Relé ;-2,3 sink de Source de 24V Suporte aPTO | Suporte a HSC
2080-LC70-24AWB 14 - 10 - - -

2080-L70E-24AWB 14 - 10 - - -

2080-LC70-240WB - 14 10 - - - 4
2080-L70E-240WB - 14 10 - - - 4
2080-LC70-240WBK - 14 10 - - - 4
2080-L70E-240WBK - 14 10 - - - 4
20080-L70E-24QWBN - 14 10 - - - 4
2080-LC70-240BB - 14 - - 10 2 4
2080-L70E-240BB - 14 - - 10 2 4
2080-LC70-240BBK - T4 - - 10 2 4
2080-L70E-240BBK - 14 - - 10 2 4
2080-L70E-240BBN - 14 - - 10 2 4

Cabos de programacao

Os controladores Micro800 tém uma interface USB, tornando os cabos USB
padrao utilizaveis como cabos de programacao.

Use um cabo USB padrdo A macho x B macho para programacao do

controlador.
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Caracteristicas gerais de hardware

Cabos para porta serial incorporada

Cabos para porta serial incorporada de comunicagao sao listados aqui. Todos
os cabos para porta serial incorporada precisam ter 3 metros ou menos de
comprimento.

Tabela 4 - Tabela de selecao de cabos para porta serial incorporada

Conectores Comprimento | Cod. de catalogo Conectores Comprimento | Cod. de catalogo
Bineg - o pmospara MO e o5 m(15 pes) | gr-coL-aoo | |Hini DN de 8 pnos para DB de 8 pinos | 05 m (15 pés) | 1761-CaL-AP0o'
e, deSpinos para MniONAe g (g5 pss) | rer-coL-tmoz) | |HiniDINde § pinos para D89 de 8 pinos | 2m (65 pés) | er-coL-proz”
Mini DIN de 8 pinos para Mini DIN de 8 - . .
pinos (com mecanismo de travaem | 2m(65pés) | 1761-CBL-AHO2 Mini DN de 8 pinos com MeCanismo de | i (65 pés) | 1761-CBL-PHO2
ambos os conectores) P p

Bloco de bornes de 6 pinos RS-485 com : L
- mini DIN de 8 pinos 30 mm (11,8 pol.) |1763-NCO1 série A

(1) Série C ou posterior para aplicagdes Classe 1Div 2.
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Suporte Ethernet incorporado

Para controladores Micro850, uma porta base-T 10/100 (com indicadores de
LED verdes e amarelos integrados) esta disponivel para conexao a uma rede
Ethernet por meio de qualquer cabo Ethernet RJ-45 padrao. Os indicadores de
LED servem como indicadores para status de transmissao e recepgao.

Mapeamento de pinos na porta Ethernet RJ-45

LED amarelo
Nimero do . A e L )
contato Sinal Diregao Funcgao primaria Conector RJ-45
1 X+ DESATIVADO | Transmitir dados - LED verde
2 TX- DESATIVADO Transmitir dados -
3 RX N Receptor de dados Ethernet 0 LED de status amarelo indica
] diferencial - Link (amarelo sélido) ou auséncia
4 Terminado de link (apagado).
5 Terminado 0 LED de status verde indica
atividade (verde intermitente) ou
6 RX- IN Receptor de dados Ethernet auséncia de atividade (apagado).
diferencial - pagado).
1 Terminado
8 Terminado
Blindagem Aterramento do rack

Os controladores Micro850 e Micro870 suportam cabos cruzados Ethernet
(2711P-CBL-EXo04).

Indicacdo de status Ethernet
Controladores Micro8s50 também suportam dois LEDs para EtherNet/IP para
indicar o seguinte:

« Status do médulo

. Status darede

Consulte Localizagdo de falhas na pdgina 313 para obter descri¢oes dos
indicadores de status do mddulo e da rede.

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022



Capitulo 2

Software de programacao
para controladores
Micro800

Alteracoes do controlador
no modo de operacao

Sobre o controlador

O software Connected Components Workbench é um conjunto de ferramentas
colaborativas compativeis com os controladores Micro8oo. E baseado em
tecnologias da Rockwell Automation® e Microsoft Visual Studio® e oferece
programacao do controlador, configuragio do dispositivo e integragio com
editor IHM. Utilize esse software para programar seus controladores,
configurar dispositivos e projetar as suas aplica¢des de interface de operagao.

O software Connected Components Workbench oferece uma escolha de
linguagens de programacao IEC 61131-3 (diagrama de l6gica ladder, diagrama

de blocos de fungdes, texto estruturado) compativel com bloco de fungoes
definido pelo usudrio que otimiza o controle da maquina.

Obtenha o Software Connected Components Workbench

Esta disponivel um download gratuito em rok.auto/ccw.

Use o Software Connected Components Workbench

Para ajuda-lo a programar o seu controlador por meio do software Connected
Components Workbench, vocé pode consultar a ajuda online do Connected
Components Workbench (que acompanha o software).

IMPORTANTE  Os novos controladores Micro850 (2080-L50E) e Micro870 (2080-L70E)
sao suportados somente a partir da versao do software Connected
Components Workbench 20.01.00 em diante.

Os controladores Micro820®/Micro830/Micro850/Micro870 permitem fazer
certas alteragdes durante o modo de operagio usando os recursos a seguir:

« Alterar modo de operagio (RMC)
Este recurso permite modificagdes l6gicas a um projeto em execu¢io sem
ir para o modo de programa remoto.
Para obter mais informagdes, consulte Usar alteracao do modo de
operacao (RMC) na pagina 24.

« Alteragio da configurag¢io do modo de operagio (RMCC)|
Este recurso permite alterar a configuragao de enderecgo do controlador a
ser feita dentro de um programa durante o modo de operagao.
Para obter mais informagoes, consulte Usando a alteracao do modo de
operacao (RMCC) na pagina 28.

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022 23


https://www.rockwellautomation.com/pt-br/capabilities/industrial-automation-control/design-and-configuration-software.html

Capitulo 2 Sobre o controlador

Usar alteracao do modo de
operacgao (RMC)

A alterag¢ao do modo de operag¢ao (RMC) é um recurso de aprimoramento de
produtividade suportado pelo software Connected Components Workbench
para controladores Micro820/Micro830/Micro850/Micro870. Ele permite ao
usudrio economizar tempo ao permitir modificagoes de l6gica em um projeto
em funcionamento sem ir a0 modo de programa remoto e sem se desconectar
do controlador.

IMPORTANTE A revisdo do firmware do controlador Micro820/Micro830/Micro850
8.xxx ou posterior também é necessaria para usar Alterar modo de
operacao.

RMC é util quando o usudrio estd desenvolvendo um projeto pela adi¢ao
incremental de pequenas alteragoes na logica e deseja ver imediatamente os
efeitos das altera¢des na maquina. Com RMC, como o controlador permanece
no modo de operagao remoto, os atuadores da maquina e de légica do
controlador nao precisardo reiniciar constantemente, o que pode ocorrer se o
controlador for mudado para o modo de programa (por exemplo, o primeiro
bit de varredura é verificado na légica do programa para liberar saidas).

Quando o usudrio esta editando, construindo e descarregando um projeto sem
usar o RMC, uma constru¢ao completa do projeto total do controlador é
realizada, além de um download total do projeto. Durante o RMC, uma
construgdo incremental é realizada e somente alteragdes incrementais sao
descarregadas para o controlador.

IMPORTANTE  Nao se desconecte do controlador apds realizar a alteracao de modo de
operacao; faca uma construgao completa e tente se reconectar.
0 software Connected Components Workbench trata o projeto no
controlador como diferente do projeto no préprio software e pedira para
fazer o upload ou download mesma que a ldgica seja idéntica.

O RMC é realizado de modo incremental no fim de cada varredura de
programa para evitar um grande atraso na varredura do programa. Isso
adiciona mais 12 ms ao tempo de varredura. Por exemplo, se a varredura do
programa leva normalmente 10 ms, ela pode aumentar para 22 ms durante o
RMC até que a atualizagdo seja terminada. De modo semelhante, as
interrupg¢des do usudrio podem ser atrasadas.

Exemplo dos beneficios de usar RMC - 20% de redugao no tempo de download

Numero de Tempo para realizar o download Tempo para testar a ldgica e aceitar as
alteragées convencional (segundos) alteragoes (segundos)

1 36 29

5 180 130

10 360 255

Tamanho da memdria de projeto utilizada para comparagao:

Dados = 14784 bytes; Programa = 2352 bytes

Nota: A duragao comega quando o botao RMC é clicado enquanto conectado ao controlador e termina quando a
aceitacao é finalizada. Por exemplo:

1. Quando conectado ao controlador, cligue em RMC

2. Modifique o programa

3. Clique em Testar logica

4. Clique em Aceitar para terminar, ou clique em Testar logica para fazer outra alteragao
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Capitulo 2 Sobre o controlador

Erros podem ferir o pessoal e danificar equipamentos. Antes de usar Alterar
modo de operagao:

« avalie como a maquina respondera as mudangas.

« notifique todo o pessoal sobre as alteragdes.

2 ATENGAO: Use extremo cuidado quando usar Alterar modo de operagao.

Uma nova varidvel global __SYSVA_PROJ_INCOMPLETE foi adicionada para
indicar quando est3o sendo feitas alteragoes no modo de operagao. Isso pode
ser utilizado para notificar o pessoal no IHM de que ha alteragoes livres no
controlador.

Definicdes de bits de variavel global - __SYSVA_PROJ_INCOMPLETE

Bit Definicao

Defina quando comega o processo de Alterar modo de operagao.

Removido depois que Alterar modo de operagao é gravado permanentemente no controlador
0 (finalizagao de Aceitar ou Desfazer).

Este bit pode ser usado para avisar os operadores que esta em progresso uma alteragao do
modo de operagao e que ha alteracdes livres no controlador.

Defina se um erro ocorreu enquanto eram gravadas alteracoes para atualizar ou uma
1 verificagao de integridade falhou durante a alteragao do modo de operagao.
Removido na proxima alteragao de modo de operagao bem-sucedida.

Quando vocé realiza uma alteragio de logica de teste, o valor da varidvel é
alterado de zero para um. Apds escolher aceitar ou cancelar as alteragoes, o
valor da variavel é redefinido para zero.

IMPORTANTE  (Quando é realizado um Testar logica, ou ao desfazer as alteragoes
depois que se completa um Testar ldgica, quaisquer instrucdes de
comunicagao ativas serao abortadas enquanto as alteracoes sao
descarregadas para o controlador.

Alteragoes livres

Alteragdes ndo confirmadas sdo alteragdes feitas no RMC que n3o foram aceitas
ou foram desfeitas depois que foi realizada uma alteraco da légica de teste.

Se a alimentagao do controlador perder poténcia enquanto houver alteragoes
livres, nao serd possivel entrar novamente no RMC durante uma nova conexao.
Vocé pode escolher fazer um novo download do projeto para manter as
alteragoes, ou carregar se as alteragoes livres forem indesejadas.

Se vocé escolher carregar um projeto com alteragdes livres a partir do

controlador, nao sera possivel entrar no RMC até ter realizado um download
completo.
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Memoria RMC

A memoria de altera¢io do modo de opera¢io (RMC) é usada para armazenar
as alteragoes de logica e de variavel do usudrio feitas durante o RMC. A
quantidade padrao de memoria alocada é de 2 KB e pode ser aumentada para
até 16 KB. No entanto, ainda ha um limite de 2 KB para alteragoes légicas e
variaveis de usudrio por logica de teste. Para ajustar a quantidade de memoria
RMC, o controlador deve estar offline. Depois de ter ajustado a quantidade,
vocé deve construir o projeto e descarrega-lo para o controlador.

IMPORTANTE  Em um projeto do software Connected Components Workbench Release
8, 0 espaco disponivel para dados do usuario foi reduzido para 6 KB para
suportar configurages otimizadas de projeto para o novo recurso RMC.

Se vocé tem um projeto que foi desenvolvido antes da versao 8, pode ser
necessario reduzir a secao de variaveis temporarias do padrao “Alocado”
de 8 KB da pagina de memdria para compilar o projeto com sucesso.

Pagina de diagnostico de meméria do controlador no software Connected Components Workbench

Run Mode Change
Data memaory reservation for run mode changes: | 2048 bytes vl

Maximum size limit for new variable: 2048 bytes

Data memory usage for variables.

3797 2048 H Allocated 5,845 bytes
P ] . Used 3,797 bytes
l Free 2048 bytes

Durante o RMC, uma construgao incremental é realizada e somente alteragoes
incrementais sao descarregadas para o controlador até que a memoéria RMC
esteja cheia.

Exemplo de uso da meméria RMC

Memodria do controlador Meméria RMC
(para programa + dados do usuario) (Tamanho padrao = 2 KB)
12 alteracao e teste  22alteracaoeteste 32 alteracao e teste
de ldgica de logica (Remover de logica
(Adicionar logica)  logica) (Adicionar logica)
Memoria livre |7 __‘
Memaria RMC livre Meméria RMC utilizada

Memoria utilizada

Se ndo houver meméria RMC suficiente disponivel para fazer mais alteragoes
(por exemplo, uma mensagem de erro de “ndo hd memdria suficiente” aparecer
durante a constru¢ao de RMC ou légica de teste), entdo deve ser realizado um
download completo a partir da memoria RMC para a memoria-padrao de
dados e do programa do usudrio.
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Transferindo contetido na memdria RMC para @ memdria do controlador

As alteragoes realizadas durante o RMC s3o armazenadas na memoéria RMC e
permanecerdo ali até que seja realizada uma construgao completa e um
download (enquanto o controlador estd desconectado).

Uso da meméria RMC ao executar o exemplo completo de compilagao e download

Memaoria do controlador Meméria RMC
(para programa + dados do usuario) (Tamanho padréo =2 KB)
Meméria livre | —— Memdria RMC livre

— - A meméria RMC utilizada é copiada
Nova memoria utilizada para a meméria do controlador

Contudo, se a meméria do controlador n3o tiver espago remanescente suficiente
para copiar o contetido da meméria RMC como mostrado abaixo, a operagao
falhard e aparecerd uma mensagem de erro de “n3o ha memoria suficiente”.
Nao use o RMC se a memoéria do seu controlador estiver proxima dos limites.

Exemplo de meméria insuficiente do controlador

Memodria do controlador Meméria RMC
(para programa + dados do usuério) (Tamanho padrao =2 KB)
| —— Memoéria RMC livre

Ocorrera um erro devido a memoéria

Memoéria utilizada suficiente remanescente no controlador

Limitagoes do RMC

Tome nota das seguintes limitagdes quando usar o recurso de altera¢ao do
modo de opera¢ao (RMC):

« Nao puderam ser realizadas alteragdes (por exemplo, alterar os tempos
de filtro).

« Até 2 KB devariaveis de logica e de usudrio (aproximadamente
150 instrucdes booleanas™) e que podem ser adicionadas para cada légica
de teste.

« A memodria total alocada para RMC (acumulativa em todas as alteragdes
de légica de teste) pode ser aumentada de 2 KB para 8 KB, mas
permanece o limite de 2 KB por logica de teste.

« Até 20 POU (unidades organizacionais do programa) podem ser
adicionadas para cada alteragdo (por exemplo, se vocé tem atualmente
5 POU, pode adicionar mais 20, para um total de 25 POU).

(1 Aproximadamente 85 instru¢des booleanas para controladores Micro850 (2080-L50E) e
Micro870 (2080-L70E).
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Usando a alteracao do
modo de operagao (RMCC)

« Seum bloco de fun¢des definidas pelo usuario (UDFB) é modificado de
modo a mudar as variaveis locais, tais variaveis serdo reinicializadas ou
definidas em zero e serd exibida uma mensagem de adverténcia durante
a construgdo. Se desejar reaplicar o valor inicial, clique com o botdo
direito no UDFB e selecione Refatoragao — Restaurar valores iniciais das
instancias.

«  RMC nio serd possivel apds realizar uma operagao de Descobrir Projeto
se um novo médulo for detectado, porque a configuragao terd mudado.

« Arquivos trocados ndo podem ser importados quando no RMC porque
isso é considerado uma mudanga na configuragao.

« Arealizacdo de mudangas na configuragio da tela (por exemplo, ocultar
comentdrios) é tratada como mudanca de légica e exige que o projeto seja
construido.

« Variaveis globais nao podem ser apagadas nem modificadas no RMC,
mas podem ser adicionadas. Para excluir ou modificar uma variavel
global, o software Connected Components Workbench deve ser
desconectado do controlador.

« Quando utilizar mensagens CIP no RMC, nao surte efeito definir o
pardmetro de tipo de dados CIPTARGETCFG ConnClose para TRUE.
A sessdo Ethernet nao se fecha imediatamente apds uma mensagem
bem-sucedida e vocé deve esperar pelo tempo-limite da conexao apds
60 segundos. Isso se aplica a projetos do software Connected
Components Workbench versio 9 ou anteriores. Para projetos da versao
10 ou posteriores, é configuravel o tempo limite da conexao CIP.

Alterar modo de operagao e aceitar as alteragoes, a saida no controlador

ADVERTENCIA: Se vocé excluir a linha de programa de saida quando em
A permanecera ligada.

Consulte Usar alteracao do modo de operagdo na pigina 291 para ver um
exemplo de como usar este recurso.

A alteragao da configuragdo do modo de operagio (RMCC) é um recurso de
aprimoramento de produtividade suportado pelo software Connected
Components Workbench para controladores Micro820/Micro830/Micro850/
Micro870. Permite que os usudrios reutilizem um programa idéntico com
varios controladores simplesmente modificando a configurag¢ao do enderego
de um controlador dentro do programa durante o modo de operagao. A revisao
do firmware do controlador Micro820/Micro830/Micro850 9.xxx ou posterior é
necessaria para usar esse recurso.

RMCC pode ser utilizado para modificar a configuragao do endereco do
controlador durante o modo de operagio quando o protocolo de comunicagao
estd definido para Modbus RTU para portas seriais ou EtherNet/IP para a
porta Ethernet. RMCC usa uma mensagem CIP genérica que somente pode ser
enviada de dentro de um programa de controlador e ndo a partir de um
dispositivo externo ao controlador.

IMPORTANTE  Durante o RMCC, o tempo de varredura pode aumentar para perto de
100 ms. Nao execute o RMCC se o controlador estiver realizando
operacoes criticas de tempo.
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Instrugao de mensagem CIP genérica para alteracao da configuragao do modo de operagao

MSG_CIPGENERL.
MSG_CIPGENERIC
- M Q4
CTR_CHS1 ] [ Sts1
=+ CtrlCig Status 4=
APP_CFG1 ] [ Res_Length
T AppCfg  Resleng. s=
Target_Cigl ]
= TargetCin
Reg_Datal ]
=+ RegData
Reg_Lengthl ]
T Regleng..
Res_Datal
=+ ResData

A alteragao da configuragiao do modo de operacao (RMCC) somente pode ser
realizada pelo controlador que estd enviando a mensagem. Para fazer isso, é
necessario configurar a mensagem CIP genérica como uma mensagem em
malha reversa definindo o caminho para “0,0”.

Configure a mensagem CIP genérica como uma mensagem em malha reversa

Data Type Dimension | String Size
- ET CIPTARGETCFG v =4 Bl -
-| [Target_Ctgl | CIPTARGETCFG

Target_Cfgl.Path STRIMG 80 ‘0,0
Target_Cfgl . CipConnkdode USIMNT 0
Target_Cfgl UemmTimeout UDIMT 0
Target_Cfgl.ConnbzgTimeout  LDIMNT 0
Target_Cfgl.ConnClogze BOOL

Para controladores Micro830/Micro850/Micro870, a mudanga de configuragio
do enderego é permanente e serd mantida quando o controlador for desligado e
ligado novamente. A partir da revisdo de firmware 10 em diante, os
controladores Micro820 também mantém a configuragao de endereco quando
o controlador é ligado em ciclo.

Uso da comunicagao Modbus RTU

Para usar RMCC com o protocolo de comunica¢ao Modbus RTU, a porta serial
deve ser definida para o papel de slave Modbus. Uma mensagem CIP genérica
é enviada de dentro de um programa com os seguintes parametros.

Parametros de mensagem genérica CIP para RMCC usando Modbus RTU

Parametro Valor

Servigo 16

Classe 70

Insténcia 58,7600 - Hodospug-i
Atributo 100

RegData Novo enderego do no, 1

ReglLen 2
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Exemplo de Modbus RMCC - Definir os parametros

Iser Global Yariables - Micro850 | Local Variables - RMCC_Modbus | System Variables - Micro50 | 140 - Microg50 | Defined | 1|+
Joaein I E——
APP_CFG1.Service LSINT 186 Fea
APP_CFG1.Clazsz UINT 70 Rea
APP_CFG1.Instance UDINT 2 Fea

APP_CFG1. Attribute UINT 100 Rea
APP_CFG1.MemberCnt LSINT Fea

+ APP_LCFG1.Memberld CIPMEMEERID Rea

Exemplo de Modbus RMCC - Definir o enderego do novo né

-/ [Reg_Datal
B FeqData[l] LSIMT 3
. Fleq Datal[Z] LISIMT i

O primeiro byte indica o novo endere¢o do né para o controlador. Para este
exemplo, o enderego do né é “3”. O segundo byte sempre deve ser “17, isso
indica que o papel do Modbus esta configurado como Slave.

Exemplo de Modbus RMCC - Definir comprimento da mensagem

User Global Variables - Micro850 | Lecal Variables - RMCC_Modbus | System Variables - Micro850 | 140 - Micro850 | |+ [ *

DataType Dimenszion | String Size | Initial ¥alue .

~ Bl UINT T == = Er ECT = End
[Req_Length lunt | | ]2 |
Fies_Lengthl UINT - Fie

Quando o novo endereco do né é configurado e aplicado, a porta ndo é reiniciada.

IMPORTANTE Vocé deve garantir que o nodo enderego do nd que esta sendo
configurado é unico, pois ele ndo serd verificado em relacdo aos
enderegos de nds existentes em outros dispositivos.

Vocé pode verificar se o endereco do n6 mudou depois de realizar RMCC
olhando a aba Communication Diagnostics do controlador.

Exemplo de Modbus RMCC - Verificar alteracao do enderego

Micro850 Micro850 - Communication Diagnostics # X _

Communication: [Se:ial Port vl Reset Counters

Channel: [Slot 1 | 2080-SERIALISOL at port 5 |

Drivers: Madbus RTU

Link Counters

Characters Received: 3,088 Characters Sent: 2,464

Frame Received: 386 Frames Sent: 352

Good Transactions: 352 Broadcasts: 0

Good Exceptions: 0 Mismatch Errars: 0

Bad CRC: 0 Mo Respense: 0
Other Errors: 0

Commeon Settings

Unit Address: 3
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Usando comunicagao EtherNet/IP

Para usar RMCC com o protocolo de comunicagio EtherNet/IP, o controlador
deve estar configurado para usar um enderego IP estatico. Se o controlador
estiver configurado para usar BOOTP ou DHCP, a altera¢do serd rejeitada.
Uma mensagem CIP genérica é enviada de dentro de um programa com os
seguintes parametros.

Use 0 RMCC ao configurar o controlador durante o comissionamento.
Imediatamente ap6s alterar o enderego IP, o tempo de ciclo pode aumentar até
100 ms para uma digitalizagao de programa.

Parametros de mensagem genérica CIP para RMCC usando EtherNet/IP

Parametro Valor

Servico 16

Classe 245

Instancia 1

Atributo 5

e o s o, et
RegLen 22 bytes

Exemplo de EtherNet/IP RMCC - Definir os parametros

User Global Y ariables - MicroB50 | Local Variables - RMCC_EIP_LengthTest_SimplePro | System Variables - Micro850 | 140 - Microf * | *
- [APP_CFG1 A
APP_CFG1.5ervice LISIMNT 16 Fead/wi
APP_CFG1.Class UINT 245 Read/wr
APP_CFG1.Instance UDIMNT 1 Fead/wi

APP_CFG1 Attribute UINT 5 Read/wr
APP_CFG1.MemberCnt LSIMNT Fead

+ APP_CFG1.Memberld CIPMEMBERID Readfwi

Exemplo de EtherNet/IP RMCC - Definir novo endereco IP

User Global Varables - Micro850 | Local Variables - RMCC_EIP_LengthTest_SimplePro | System Variables - Micro850 * | *
LETERET T Dimengion | String Size | Initial ¥alue ‘
- [Req_Datal USINT :

Req Datal[1] USINT 10
Req Datal[2] USINT 1
Req Datal[3] LSINT 1E8
Req Datal[4] USINT 152
Req Datal[5] USINT 1]
Req Datal[E] USINT 285
Req Datal[7] LSINT 285
Req Datal[8] USINT 285
FReq Datal[9] USINT 1
Req Data1[10] USINT 1
Req Data1[11] LSINT 1E8
Feq Datal[12] USINT 152
Req Datal[13] USINT 1]
Req Datal[14] USINT 1]
Req Data1[15] LSINT 1]
Feq Datal[16] USINT a

I Req Datal[17] USINT 1]
Req Datal[18] USINT 1]
Req Data1[19] LSINT 1]
Feq Datal[20] USINT a

i Req Datal[21] USINT a
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Para este exemplo, 0 novo enderego IP estd definido como o seguinte:
« Enderego IP=192.168.1.10
« Mascara de sub-rede 255.255.255.0
« Enderego do conversor de protocolos =192.168.1.1

Exemplo de EtherNet/IP RMCC - Definir comprimento da mensagem

User Global Varables - Micra850 | Local Variables - RMCC_EIP_LengthTest_SimplePro | System Variables - Micro850 * | *

DataType Dimension | String Size | Initial Yalue .

~ -l UINT T == T Er - Bl -
Req_Lenahi nT T T o -
Fies_Lengthl UINT - Fie

Depois que o enderego IP for configurado e aplicado, o controlador se
desconectara do software Connected Components Workbench se a
comunicagao for feita por Ethernet.

IMPORTANTE  Controladores Micro830 nao suportam alteragoes da configuragao do
modo de operagao usando EtherNet/IP.

IMPORTANTE Vocé nao deve realizar mudancas de endereco IP continuamente. Deixe
um intervalo de pelo menos seis segundos antes de realizar a préxima
mudangca de endereco IP para que a detecgao de enderegos duplicados
funcione adequadamente.

Vocé pode verificar se o endereco IP foi alterado apds a execugao do RMCC
consultando as configuragdes de Ethernet para o controlador.

Exemplo de EtherNet/IP RMCC - Verificar alteracao do enderego

Controller - Ethernet

@D Diagnose
Internet Protocol (IP) Settings Port Settings
*) Obtain IP address automatically using DHCP Port State: @ Enabled () Dijsabled
@ Configure IP address and settings Auto-Negotiate Speed and Duplex Made
[P Address: 192 168 1 . 10

Subnet Mask: 255 255 255, O

Gateway Address: 192 168 . 1 | 1

Detect duplicate IP address

Considerat;ﬁes de Consideragdes de seguranga sio um elemento importante da instalagio
seguranca adequada c.lo sistema. Pensa.r ativamente sol?re asua prépri.a segurangaea dos
outros, assim como as condigdes do seu equipamento, é de importancia
primdria. Recomendamos que vocé revise as consideragdes de seguranca
a seguir.

32 Publicacao da Rockwell Automation 2080-UM002M-PT-E - Abril 2022



Capitulo 2 Sobre o controlador

Desconectar a alimentacao principal

A chave seccionadora principal deve estar localizada onde os operadores e
pessoal de manutenc¢ao tenham acesso rapido e ficil a ela. Além de desligar a
alimentagao elétrica, todas as outras fontes de energia (pneumatica e
hidraulica) devem ser desenergizadas antes de trabalhar com uma maquina ou
processo comandada por um controlador.

ADVERTENCIA: Risco de explosdo
Nao substitua componentes, nao conecte ou desconecte o equipamento a nao
ser que a alimentacao tenha sido desligada.

Circuitos de seguranca

Circuitos instalados na maquina por razdes de seguranga, como chaves de
sobrecurso, botdes de parada e intertravamentos devem sempre ser ligados por
cabo diretamente ao relé de controle mestre. Esses dispositivos precisam ser
ligados por cabo em série de modo que quando qualquer dispositivo ficar aberto,
o relé de controle mestre serd desenergizado, cortando portanto a alimentagao
para a maquina. Nunca altere esses circuitos para anular sua fungao. Ferimentos
graves ou danos a miaquina podem ocorrer como resultado.

ADVERTENCIA: Risco de explosdo
Nao conecte ou desconecte conectores enquanto o circuito estiver ligado.

Distribuicao de poténcia

Existem alguns pontos sobre distribui¢ao de poténcia que vocé deve conhecer:

« Orelé de controle mestre precisa ser capaz de inibir todo o movimento da
maquina ao cortar a alimentagao aos dispositivos de E/S desta quando o
relé é desenergizado. E recomendavel que o controlador permanega com
alimenta¢do mesmo quando o relé de controle mestre estiver
desenergizado.

«  Sevocé estiver utilizando uma fonte de alimentagao CC, interrompa o lado
da carga em vez da alimentagdo CA. Isso evita o atraso adicional no
desligamento da fonte de alimentagao. A O fonte de alimentagio CC deve
ser alimentada diretamente a partir do secundario com fusivel do
transformador. Alimentagao para os circuitos de entrada e saida CC deve
ser ligada por meio de um conjunto de contatos do relé de controle mestre.

Testes periddicos do Circuito do relé de controle mestre

Qualquer peca pode falhar, incluindo as chaves em um circuito de relé de
controle mestre. A falha de uma dessas chaves muito provavelmente causaria um
circuito aberto, o que seria uma falha com corte seguro da alimentagdo. Porém,
se uma dessas chaves entrar em curto-circuito, ela ndo fornecerd mais nenhuma
protecao de seguranga. Essas chaves devem ser testadas periodicamente para
garantir que irdo parar o movimento da maquina quando necessario.
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Consideracoes sobre
alimentacao

34

A explicagdo a seguir expde consideragdes sobre alimentagio para os
microcontroladores.

Transformadores de isolamento

Vocé pode desejar utilizar um transformador de isolamento na linha de
alimentagdo CA para o controlador. Esse tipo de transformador fornece
isolamento do seu sistema de distribuigio de poténcia para reduzir o ruido
elétrico que adentra o controlador e é utilizado frequentemente como um
transformador de redu¢ao da tensio de linha. Qualquer transformador
utilizado com o controlador precisa possuir uma poténcia nominal suficiente
para sua carga. A poténcia nominal é expressa em volt-amperes (VA).

Energizacao da fonte de alimentacao

Durante a energizagao, a Micro8oo fonte de alimentagao permite uma breve
corrente de energizagdo para carregar os capacitores internos. Muitas linhas
de alimentacao e transformadores de controle podem fornecer corrente de
energizacao for um periodo breve. Se a fonte de alimentagio nao pode fornecer
essa corrente de energizagao, a tensao de fornecimento pode cair
momentaneamente.

O tnico efeito de corrente de energizagdo limitada e queda de tensdo no
Micro800 é que os capacitores da fonte de alimentagio carregam mais
lentamente. Porém, o efeito de uma queda de tensdo em outros equipamentos
deve ser considerado. Por exemplo, uma queda de tensio acentuada pode
reinicializar um computador conectado a mesma fonte de alimentagdo. As
consideragdes a seguir determinam se é necessdrio ou nao que a fonte de
alimentacgao fornega uma corrente de energizacao elevada:

« Asequéncia de energizagio de dispositivos em um sistema.

« Aquantidade de queda de tensdo na fonte de alimentagdo caso a corrente
de energizacao nao possa ser fornecida.

« Oefeito da queda de tensio em outros equipamentos do sistema.

Se vocé ligar a alimentagao ao sistema todo simultaneamente, uma breve
queda na tensio da fonte de alimentag¢io normalmente n3o afetard nenhum
equipamento.

Perda da fonte de alimentagao

A fonte de alimentagao opcional Micro800 CA é projetada para suportar perdas
de poténcia breves sem afetar a operagdo do sistema. O tempo pelo qual o
sistema permanece operacional durante a perda de poténcia chama-se tempo
de sobrevida da varredura do programa apds a perda de poténcia. A duragio do
tempo de sobrevida da fonte de alimenta¢io depende do consumo de energia
do sistema do controlador, mas geralmente fica entre 10 milissegundos e

3 segundos.
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Prevenindo aquecimento
excessivo

Relé de controle mestre

Estados de entrada ao cortar a alimentagao

O tempo de sobrevida da fonte de alimentagio, como descrito acima, é
geralmente mais longo que os tempos de inicio e desligamento das entradas.
Por isso, a mudanca de estado da entrada de “Ativada” para “Desativada” que
ocorre quando a alimentagao é cortada pode ser registrada pelo processador
antes que a fonte de alimentacio desligue o sistema. E importante entender
bem esse conceito. O programa do usudrio deve ser escrito para levar esse
efeito em consideragao.

Outros tipos de condigdes da linha

Ocasionalmente, a fonte de alimentagao para o sistema pode ser
temporariamente interrompida. Também é possivel que o nivel de tensao caia
substancialmente abaixo da faixa de tenso normal por um periodo de tempo.
Ambas essas condi¢des sdo consideradas como sendo uma perda de poténcia
para o sistema.

Para a maioria das aplicagdes, resfriamento por convec¢ao normal mantém o
controlador dentro da faixa de operagao especificada. Certifique-se de que a
faixa de temperatura especificada seja mantida. Espacamento apropriado
entre os componentes dentro de um gabinete geralmente é suficiente para
dissipagao de calor.

Em algumas aplica¢des, uma quantia substancial de calor é produzida por
outros equipamentos dentro ou fora do gabinete. Nesse caso, posicione
ventiladores sopradores dentro do gabinete para auxiliar a circulagio de ar e
reduzir sobreaquecimentos localizados proximos ao controlador.

Medidas de resfriamento adicionais podem ser necessarias quando
temperaturas ambiente elevadas forem encontradas.

Nao permita a entrada de ar externo nao filtrado. Posicione o

Q controlador em um gabinete para protegé-lo de uma atmosfera
corrosiva. Contaminantes nocivos ou sujeira podem causar operagao
impropria ou danificar os componentes. Em casos extremos, vocé pode
precisar utilizar ar condicionado para protecao contra acimulo de calor
dentro do gabinete.

Um relé de controle mestre (MCR) ligado por cabo fornece um meio confiavel
para desligamento de emergéncia da maquina. J4 que o relé de controle mestre
permite o posicionamento de diversas chaves de parada de emergéncia em
locais diferentes, a sua instalagao é importante de um ponto de vista de
seguranca. Chaves de sobrecurso ou botdes de pressio cabega-de-cogumelo
sao ligados em série de modo que quando qualquer um deles for aberto,
secciona-se a alimentagao ao relé de controle mestre. Isso corta a alimentagdo
para os circuitos do dispositivo de entrada e saida. Consulte a Figura 1 na
pagina 37 e a Figura 2 na pagina 38.
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ADVERTENCIA: Nunca altere esses circuitos para anular sua fungao,
isso pode resultar em ferimentos graves e/ou danos a maquina.

interrompa o lado da saida CC em vez do lado da linha CA da fonte para
evitar o atraso adicional no desligamento da fonte de alimentagao.

Alinha CA da fonte de alimentacao de saida CC deve ser protegida com
fusivel.

Conecte um conjunto de relés de controle mestres em série com a
poténcia CC alimentando os circuitos de entrada e saida.

Q Se vocé estiver utilizando uma fonte de alimentagao CC externa,

Posicione a chave seccionadora principal da alimentagio onde os operadores e
pessoal de manutenc¢ao tenham acesso rapido e facil a ela. Se vocé montar uma
chave seccionadora dentro do gabinete do controlador, posicione a manopla da
chave no lado externo do gabinete, de modo que vocé possa cortar a
alimentagao sem abrir o gabinete.

Sempre que qualquer uma das chaves de parada de emergéncia for aberta, a
alimentagdo para os dispositivos de entrada e saida devera ser cortada.

Quando vocé utiliza o relé de controle mestre para remover a energia dos
circuitos de E/S externos, a energia continua a ser fornecida para a fonte de
alimentagao do controlador, de modo que os indicadores de diagnéstico no
processador ainda podem ser observados.

O relé de controle mestre nao é um substituto para uma seccionadora da
alimentagdo ao controlador. Ele é destinado para qualquer situagao em que o
operador precise desenergizar rapidamente somente dispositivos de E/S. Ao
inspecionar ou instalar conexdes terminais, substituir fusiveis de saida ou
trabalhar em equipamento localizado dentro do gabinete, utilize a
seccionadora para cortar a alimentagao ao resto do sistema.

operador a seguranga de uma conexao direta entre uma chave de

Q Nao comande o relé de controle mestre com o controlador. Ofereca ao
parada de emergéncia e o relé de controle mestre.

Utilizando chaves de parada de emergéncia

Ao utilizar chaves de parada de emergéncia, atenha-se aos pontos a seguir:

« Nao programe chaves de parada de emergéncia no programa do
controlador. Qualquer chave de parada de emergéncia deve desligar toda
a alimentagio a maquina pelo desligamento do relé de controle mestre.

« Observe todos os cddigos locais aplicaveis com relagao ao
posicionamento e identificagao de chaves de parada de emergéncia.

« Instale as chaves de parada de emergéncia e o relé de controle mestre no
seu sistema. Certifique-se de que contatos de relé possuam uma
classificagio suficiente para a sua aplicagao. Chaves de parada de
emergéncia precisam ficar a facil alcance.

« Nailustragdo a seguir, sio demonstrados circuitos de entrada e saida
com prote¢ao MCR. Porém, na maioria das aplicagbes, somente circuitos
de saida exigem prote¢cao MCR.

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022



Capitulo 2 Sobre o controlador

As ilustragoes a seguir demonstram o relé de controle mestre ligado a um
sistema aterrado.

Na maioria das aplicagdes, circuitos de entrada nao exigem protecao

@ MCR; porém, se vocé precisar cortar a alimentacao a todos 0s
dispositivos de campo, vocé precisa incluir contatos MCR em série com
a cablagem da alimentagao de entrada.

Figura 1- Esquema - Utilizando simbolos IEC

X1

L L2
230 Vca
‘4— —>
Desconectar
Fusivel MCR
A
i I v 230 Vca
Circuitos de
T T /S
Transformador de I N operagao de qualquer um destes contatos | -
isolamento desligara a alimentagao dos circuitos de E/S | Relé de controle mestre (MCR)
T Vea X2 | externos, parando 0 movimento da magquina. : Cod. cat. 700-PK4ODAT
“ou230Vea > | |
| Botdo de parada de | Parada Inicio EUEFESSO;UD o
3 " . A R t |
Fusivel * : emergéncia Chave de | - 0d. ca
= m sobrecurso | m |
® ' ! L i MR
. .
upr.
MCR P
@
MCR
115 Vca ou 230Vca
¢ * It Circuitos de E/S
[ @
Fonte de alimentacao CC.
Utilize a IEC 950/EN 60950

_ - MCR
. 24 \ca
(Baixo) (Alto) + I t Circuitos
i de E/S

Terminais da linha: conecte aos terminais da fonte de alimentagao.
Terminais da linha: Conecte a terminais de 24 Vcc da fonte de alimentagao.
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Figura 2 - Esquema - Utilizando simbolos padrao ANSI/CSA
230 Vca
“«— —>
Desconectar
Fusivel MCR -
| Circuitos
D:D | ’T de saidade
T T 230 Vca
Transformador de rﬁ[ﬁa?éﬂﬁuﬁqﬁrﬂm_dege;xrmﬁ)s_ T -
. I t . . . ~ . . I
i e |
x| TBlcaou Ty | P quina. Cod. cat. 700-PKAQ0AT
230Vca | Botéo de parada de | Supressor
| emergéncia e 5 N
Fusivel *— | 0 Chave de : Parada Inicio Cod. cat. 700-N24
== | m sabrecurso | J_
: oO=G | MCR
|
|
Ce e
| Supr.
MCR
[
MCR
[ ] @ I # 115 Vca ou 230Vca
® ® 1 Circuitos de E/S
Fonte de alimentagao CC.
Use NEC Classe 2 para
listagem UL. MCR
— +
(Baixo) (Alto) 24 Vee
Circuitos de
Terminais da linha: Conecte aos terminais da fonte de alimentacao | E/S
Terminais da linha: Conecte a terminais de 24 Vcc da fonte de alimentagao.
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Este capitulo serve como guia para o usuario na instalagao do controlador.
Ele inclui os topicos a seguir.

Topico Pagina
Dimensdes de montagem do controlador 39
Dimensdes de montagem 39
Montagem em trilho DIN 4
Montagem em painel 4

Dimensées de montagemdo Dimensées de montagem
controlador

As dimensoes de montagem nao incluem pés de montagem nem travas de
trilho DIN.

Micro830 Controladores de 10 e 16 pontos
2080-LC30-100WB, 2080-LC30-100VB, 2080-LC30-16AWB, 2080-LC30-160WB, 2080-LC30-16QVB

100(3,94) L. 80(315)

G —

90(3,54)

o O

As medicdes estao em mm (pol.)

Micro830 Controladores de 24 pontos
2080-LC30-240W8B, 2080-LC30-240VB, 2080-LC30-240BB

150 (5,91) . 80(375)

As medicées estdao em mm (pol.)
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Micro830 Controladores de 48 pontos
2080-LC30-48AWB, 2080-LC30-48QWB, 2080-LC30-480VB, 2080-LC30-480BB

. 80(315)

3

230(9,06)

As medicdes estao em mm (pol.)

Micro850 Controladores de 24 pontos

2080-LC50-24AWB, 2080-LC50-240BB, 2080-LC50-24QVB, 2080-LC50-240WB, 2080-L50E-24AWB,
2080-L50E-240BB, 2080-L50E-240VB, 2080-L50E-240WB

Controladores Micro870 de 24 pontos

2080-LC70-24AWB, 2080-LC70-240WB, 2080-LC70-24QWBK, 2080-LC70-240BB, 2080-LC70-240BBK,
2080-L70E-24AWB, 2080-L70E-240WB, 2080-L70E-24Q0WBK, 2080-L70E-24QWBN, 2080-L70E-240BB,
2080-L70E-240BBK, 2080-L70E-240BBN

158 (6,22)

As medicdes estao em mm (pol.)

Micro850 Controladores de 48 pontos
2080-LC50-48AWB, 2080-LC50-480WB, 2080-LC50-480WBK, 2080-LC50-480BB, 2080-LC50-48QVB,
2080-L50E-48AWB, 2080-L50E-48QWB, 2080-L50E-480WBK, 2080-L50E-480BB, 2080-L50E-48QVB,

238(937) - 80(35)
: 7 !
(' ——

As medicdes estao em mm (pol.)

Mantenha-o longe de objetos como paredes do gabinete, condutores e
equipamentos adjacentes. Deixe um espago de 50,8 mm (2 pol.) em todos os lados
para obter uma ventila¢ao adequada. Se forem conectados acessérios/mddulos
opcionais ao controlador, como a fonte de alimenta¢ao 2080-PS120-240 VAC ou
modulos de expansio de E/S, certifique-se de que haja um espago de 50,8 mm

(2 pol.) em todos os lados depois de conectar as pegas opcionais.
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Montagem em trilho DIN

O médulo pode ser montado usando os seguintes trilhos DIN: 35 x 7,5 mm x 1 mm
(EN50022-35%7,5).

Para ambientes com maiores preocupagoes de vibragao e chogue, use o
Q método de montagem do painel, em vez de montagem em trilho DIN.

Antes de montar o médulo em um trilho DIN, use uma chave de fenda na trava
do trilho DIN e faca um movimento de alavanca para baixo até que esteja na
posicao destravada.

1. Enganche a parte superior da drea de montagem do trilho DIN do
controlador no préprio trilho DIN e pressione a parte inferior até que o
controlador se encaixe no trilho DIN.

2. Empurre a trava do trilho DIN de volta para o ponto de retencao.
Utilize as fixagoes de terminagao dos trilhos DIN (nimero de pega
Allen-Bradley 1492-EAJ35 ou 1492-EAH]35) para ambientes de vibrag¢do
ou choque.

Para remover seu controlador do trilho DIN, faca uma alavanca para baixo até
que uma trava do trilho DIN esteja na posi¢ao destravada.

Montagem em painel

O método de montagem recomendado é usar quatro parafusos M4 (n° 8) por
modulo. Tolerdncia do espagamento do furo: +0,4 mm (0,016 pol.).

Siga essas etapas para instalar seu controlador usando os parafusos de fixagao.

1. Coloque o controlador contra o painel em que ele esta sendo montado.
Certifique-se de que o controlador tenha o espagamento correto.

2. Marque os locais dos furos através dos furos dos parafusos de montagem
e os pés de montagem, em seguida, remova o controlador.

3. Faga os orificios nas indicagOes, substitua o controlador e instale-o.
Deixe a protegdo contra detritos no lugar até terminar a fiagio do
controlador e de todos os outros dispositivos.

IMPORTANTE  Para obter instrugaes sobre como instalar o sistema Micro800 com
expansao de E/S, consulte Modulos de expansao do Micro800, Manual do
usuario, publicagao 2080-UM003.
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Dimensées da montagem em painel

Micro830 Controladores de 10 e 16 pontos
2080-LC30-100WB, 2080-LC30-100VB, 2080-LC30-16AWB, 2080-LC30-160WB, 2080-LC30-16QVB

86 mm (3,39 pol.)

@

0000000000
=] =

100 mm (3,94 pol.)

[@] 0000000000

,,,,, ww Wﬂj

Micro830 Controladores de 24 pontos

2080-LC30-24QWB, 2080-LC30-240VB, 2080-LC30-240BB

Micro850 Controladores de 24 pontos

2080-LC50-24AWB, 2080-LC50-240BB, 2080-LC50-24QVB, 2080-LC50-240WB, 2080-L50E-24AWB,
2080-L50E-240BB, 2080-L50E-240VB, 2080-L50E-240WB

Controladores Micro870 de 24 pontos

2080-LC70-24AWB, 2080-LC70-240WB, 2080-LC70-24QWBK, 2080-LC70-240BB, 2080-LC70-240BBK,
2080-L70E-24AWB, 2080-L70E-240WB, 2080-L70E-24Q0WBK, 2080-L70E-24QWBN, 2080-L70E-240BB,
2080-L70E-240BBK, 2080-L70E-240BBN

131 mm (5,16 pol.)
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Micro830 Controladores de 48 pontos

2080-LC30-48AWB, 2080-LC30-480WB, 2080-LC30-480VB, 2080-LC30-480BB

Micro850 Controladores de 48 pontos

2080-LC50-48AWB, 2080-LC50-480WB, 2080-LC50-48QWBK, 2080-LC50-480BB, 2080-LC50-480VB,
2080-L50E-48AWB, 2080-L50E-48QWB, 2080-L50E-480WBK, 2080-L50E-480BB, 2080-L50E-480VB

108 mm (4,25 pol.)

108 mm (4,25 pol.)
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Montagem do sistema

N =4 \:avm

Controladores de 24 pontos Micro830, Micro850 e Micro870 (Frontal)
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7.2(0.28)— ‘
131(5.16) | 36.6 (1.44)
7.2(0.28) F 22.8(0.90)—

Controlador Micro830/Micro850/Micro870 de 24 pontos com fonte de alimentagao Micro800 Slots de expansao de E/S

As medicées estdo em mm (pol.)

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022

(aplicdvel somente a Micra850 e Micra870)
Largura Gnica (12 slot)

Largura dupla (22 slot)
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Controladores de 24 pontos Micro830, Micro850 e Micro870 (Lateral)

= " v A

0ooo > ¢ — y

CO O O CC C o

= = = 2 23 =2 S
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[=——=)
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Controlador Micro830/Micro850/Micro870 de 24 pontos com fonte de Slots de expansao de E/S
alimentacao Micro800 (aplicdvel somente a Micro850 e Micro870)
Largura tnica (12 slot)
Largura dupla (22 slot)
As medigdes estao em mm (pol.) 2085-ECR (terminador)
Controladores de 48 pontos Micro830 e Micro850 (Frontal)
444(175—=]
5177 —=] 230 (9.05) 2780109 1440057

- 338 ‘ 108425
(1.33)ﬂ—> 703 108 (4.25) (425)
(0) (o

CEEEEEEEEEEEEEELE CEEEEEEEEEEEEEELE =)
LN® - N
Input o § =1
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(308) (354 [ S [<
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0666666666666669 6666666666666 u =)
[!=]

5
'
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72(028)= ‘
216(8.50) \
228(090)— 3660144)
Controlador Micro830/Micro850 de 48 pontos com fonte de alimentacao Micro800 Slots de expansao de E/S
(Aplicvel somente ao Micro850)
Largura tnica (12 slot)
As medigdes estio em mm (pol.) Largura dupla (2* slot)

2085-ECR (terminador)
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Controladores Micro830 e Micro850 de 48 pontos (Lateral)

0ooa < . @ —o> « , > ¢ , > ;o
= = C ) O ) ¢ ) ¢ ) ¢ ) ¢ ) ¢ Y O 87
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Controlador Micro830/Micro850 de 48 pontos com fonte de alimentacao Micro800 Slots de expansao de E/S
(Aplicdvel somente ao Micro850)
As medigdes estdo em mm (pol.) Largura unica (1° slot)
Largura dupla (22 slot)
2085-ECR (terminador)
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Observacoes:
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Capitulo ll'

Fiacao do controlador

Este capitulo fornece informacoes sobre as especificac¢oes de fiagao dos
controladores Micro830, Micro850 e Micro870. Inclui as seguintes segoes:

Topico Pagina
Especificagao da fiagao e recomendagdes 47
Uso de supressores de transiente 48
Supressores de transientes recomendados 49
Aterrando o controlador 50
Esquemas elétricos 51
Fiacao de E/S do controlador 55
Minimizacao do ruido elétrico 55
Orientagdes para fiacao de canal analdgico 55
Minimizacao do ruido elétrico nos canais analdgicos 56
Aterrando o cabo analdgico 56
Exemplos de fiacao 57
Fiagao para porta serial incorporada 58

Especificacao da fiagao e
recomendacoes

ADVERTENCIA: Antes de voce instalar e ligar a fiagdo a qualquer dispositivo,
desligue a alimentagao para o sistema do controlador.

ADVERTENCIA: Calcule a corrente maxima possivel em cada cabo comum e
de alimentagao. Observe todos os cddigos elétricos determinando a corrente
maxima permitida para cada bitola de cabo. Uma corrente acima das taxas
maximas pode fazer com que o cabo sofra sobreaquecimento, podendo
causar danos.

Somente para os Estados Unidos: Se o controlador estiver instalado em um
ambiente potencialmente perigoso, toda a fiagao precisara estar em
conforEni)dade com as especificages declaradas no Cddigo elétrico nacional
501-10 (b).

VAN
VAN

« Permita pelo menos 50 mm (2 pol.) entre réguas de bornes ou canaletas
de fiagao de E/S e o controlador.

« Direcione alimenta¢io em entrada para o controlador por um percurso
separado da fiagdo do dispositivo. Onde os percursos precisarem se
cruzar, a sua interse¢ao devera ser perpendicular.

Nao passe fiagao de sinal ou comunicagoes e fiagao da alimentagao no
Q mesmo eletroduto. Cabos com caracteristicas de sinal diferentes devem
ser passados por percursos diferentes.

« Separe a fiagao por tipo de sinal. Agrupe cabos com caracteristicas
elétricas similares.
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Uso de supressores de
transiente

48

« Separe fiagdo de entrada da fiagdo de saida.

« Etiquete a fiacao para todos os dispositivos no sistema. Utilize fita
isolante, tubo termorretratil, ou outros meios confiaveis para fins de
identificacdo/etiquetagem dos tubos. Além de etiquetagem, utilize
isolamento colorido para identificar a fiagao de acordo com
caracteristicas de sinal. Por exemplo, vocé pode utilizar azul para a fiagao
CC e vermelho para a fiagio CA.

Especificagoes para fiagao

Bitola do caho

Tipo Min. Max.
Micro830Controla | Fio 0.2mm? (24 AWG) | 2,6 mm” (12 AWG) classificado a 90 °C (194 °F)
dores Micro850/ ) 5 de isolamento max
Micro870 Cabo 0,2 mm* (24 AWG) 2,5 mm* (12 AWG)

Por causa dos transientes de corrente potencialmente altos que ocorrem
quando se comutam dispositivos de carga indutivos, como partidas de motor e
solenoides, é exigido o uso de algum tipo de supressor de transiente para
proteger e prolongar a vida atil dos contatos de saida dos controladores.
Acionar as cargas indutivas sem a supressao de transiente pode reduzir
significativamente a vida ttil dos contatos do relé. Adicionando-se um
dispositivo de supressdo através da bobina de um dispositivo indutivo,
prolonga-se a vida da saida ou dos contatos de relé. Também sao reduzidos os
efeitos dos transientes de tensao e o ruido elétrico de irradiar para sistemas
adjacentes.

A Figura 3 mostra uma saida com um dispositivo de supressao.
Recomendamos que vocé posicione o dispositivo supressor o mais préximo
possivel do dispositivo de carga.

Figura 3 - Saida com um dispositivo de supressao
+CCoull

Dispositivo de
supressao
Vcalce
Out0

Out1

Out2 . @
Saidas CA i3

ouCC Carga
Out &

Out5
Out 6

Qut7
COM COMCC ou L2

Se as saidas forem CC, recomendamos que vocé utilize um diodo 1N4004 para
supressao de transiente, como demonstrado na Figura 4 na pdgina 49. Para
dispositivos de carga CC indutiva, um diodo é adequado. Um diodo 1N4004 é
aceitdvel para a maioria das aplicagdes. Um supressor de transientes também
pode ser utilizado. Consulte Supressores de transientes recomendados na
pagina 49. Os circuitos de supressdo de transientes sdo conectados
diretamente através do dispositivo de carga.
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Figura 4 - Saidas CC com supressao de transiente
+24 Vce

Vca/cc _,

Out0
Out1

Out2
Saidas CC de Out 3
estado sélido ou Out 4

arelé uts ® Diodo IN4004
Out 6

Out7 Ponto comum de 24 Vice
COM

Um supressor de transientes
também pode ser utilizado.

Métodos de supressao de transientes indicados para dispositivos de carga CA
indutiva incluem um varistor, um supressor RC ou um supressor de
transientes Allen-Bradley, todos demonstrados na Figura 5. Esses
componentes precisam ser classificados apropriadamente para suprimir a
caracteristica transiente de comutagdo do dispositivo indutivo especifico.
Consulte Supressores de transientes recomendados na pigina 49 para os
supressores recomendados.

Figura 5 - Supressao de transientes para dispositivos de carga CA indutiva

Dispositivo de saida

Dispositivo de saida Dispositivo de saida

Supressor de
transiente

Varistor Supressor RC

Supressores de transientes recomendados

Utilize os supressores de transientes Allen-Bradley demonstrados na tabela a
seguir para utilizagao com relés, contatores e partidas.

Supressores de transientes recomendados

Dispositivo Tensao da bobina Cadigo de catalogo do supressor Tipo(")
24 a 48 \Vca 100-KFSC50
110 a 280 Vca 100-KFSC280 RC
380 a 480 Vca 100-KFSC480

Cad. cat. 100/104K 700K 12255 Vca, 12a 77 Vee 100-KFSV55
56 a 136 Vca, 78 a 180 Vce 100-KFSV136 MoV
137 a 277 Vica, 181a 250 Vec 100-KFSV277
122250 Vee 100-KFSD250 Diodo
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Supressores de transientes recomendados (Continuagao)

Dispositivo Tensao da bobina Cadigo de catalogo do supressor Tipo(")
24 a 48 Vca 100-Fsc4g!
110 a 280 Vica 100-Fsc280!" RC
380 a 480 Vca 100-Fscagol!
12a55Vca, 12a77 Vee 100-Fsvs5!"
Cad. cat. 100C, (C09 a C97)
56 a 136 Vca, 78 180 Vicc 100-Fsv136"
MOV
137 a 277 Vca, 181 a 250 Vee 100-Fsv277¥
278 a 575 Vca 100-Fsv575("
122250 Vec 100-FSv250" Diodo
12a120 Vca 599-K04
Partida de motor cdd. cat. 509 tamanho 0 a5 MOV
240 a 264 Vca 599-KA04
122120 Vca 199-FSMAT®@ RC
Partida de motor cdd. cat. 509 tamanho 6
122120 \ca 199-GSMA1®) MoV
Bobina CA Nao necessario
24 a3 48 Ve 199-FSMA9
Relé R/RM cdd. cat. 700
50a120 Vcc 199-FSMA10 MOV
130 a 250 Ve 199-FSMATI
6 a150 Vca/ce 700-N24 RC
24 a 48 Vcalce 199-FSMA9
Relé tipo N, P, PK ou PH cad. cat. 700 50 a 120 Vcalcc 199-FSMAT0 MOV
130 a 250 Vcal/ce 199-FSMATI
6a 300 Vce 199-FSMZ-1 Diodo
Dispositivos eletromagnéticos diversos limitados a 6 2150 Vealce 700-N24 RC

35 VA selados

(1) Cadigos de catalogo para terminais sem parafuso incluem a sequéncia ‘CR’ apds 100-'. Por exemplo: Cad. cat. 100-FSC48 se torna Cad. cat. 100-CRFSC48; Cad. cat. 100-FSV55 se torna

100-CRFSV55; e assim por diante.
(2) Para utilizagdo no relé de interposicao.
(3) Para utilizagao no contator ou partida.

(4) 0 tipo RC nao deve ser utilizado com saidas Triac. O varistor nao é recomendado para utilizagao com saidas a relé.

Aterrando o controlador

50

Esse produto é destinado para instalagio em uma superficie de montagem
bem aterrada como um painel de metal. Consulte Industrial Automation
Wiring and Grounding Guidelines, publica¢io 1770-4.1, para obter mais

informagoes.

RS-232/RS-485 precisam ser referenciados ao terra do controlador, ou ficar

2 ADVERTENCIA: Todos os dispositivos conectados a porta de comunicagéo

flutuantes (ndo referenciados a nenhum potencial que nao seja o terra).
Falha ao sequir esse procedimento pode resultar em prejuizos a
propriedade ou ferimentos pessoais.
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Esquemas elétricos As ilustragdes a seguir mostram os esquemas elétricos para os controladores
Micro800. Controladores com entradas CC podem ser ligados por cabo como
entradas sinking ou sourcing. Sinking e sourcing n3o se aplicam a entradas CA.

Entradas e saidas de alta velocidade so indicadas por O

2080-LC30-100WB

Borne de entrada

HOOOODHDODH@

Borne de saida

I Ll T 1T Ll 1
+DC24 CMo CM1 CcM2 CMm3 NC
-DC24 0-00 0-01 0-02 0-03 NC

2080-LC30-100VB

Borne de entrada

HOOOORHOODH®

Borne de saida

I 1T Ll 1
+DC24 +CMO 0-01 +CM1 0-03 NC
-DC24 0-00 -CMo 0-02 -CM1 NC

2080-LC30-16AWB, 2080-LC30-160WB

Borne de entrada

010000 000000C

Borne de saida

I Ll Ll 1T Ll 1
+DC24 CMo CM1 CM2 CMm3 0-04
-DC24 0-00 0-01 0-02 0-03 0-05

O 2080-LC30-16AWB nao possui entradas de alta velocidade.

2080-LC30-160VB

Borne de entrada

HOOOOH®®®Mm®

Borne de saida

I 1
+DC24

I Ll 1
+CMO 0-01 +CM1 0-03 0-04
-DC24 0-00 -CMo 0-02 -CM1 0-05
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2080-LC30-24QWB, 2080-LC50-24AWB, 2080-LC50-24QWB, 2080-L50E-24AWB, 2080-L50E-24QWB,
2080-LC70-24AWB, 2080-LC70-240WB, 2080-LC70-240WBK, 2080-L70E-24AWB, 2080-L70E-240WB,
2080-L70E-24QWBK, 2080-L70E-24QWBN

Borne de entrada
I 1T 1
como 1-01 1-03 1-05 o 1-07 1-08 1-10 1-12
1-00 1-02 1-04 1-06 com1 1-09 -1 1-13
Borne de saida

@@@@@@@0@@@@@0@@

-DC24 0-07

2080-LC30-240WB, 2080-LC50-240WB, 2080-L50E-240WB, 2080-LC70-240WB, 2080-LC70-
240WBK, 2080-L70E-240WB, 2080-L70E-24QWBK, 2080-L70E-24QWBN, Configuracao de entrada CC

Sourcing:+DC a Sourcing:-DC a Sourcing+DC b Sourcing:-DC b
Sinking: -DC a Sinking: +DC a Sinking: -DC b Sinking: +DC b

Al L2

2080-PS120-240VAC

HOASL A,
%@é@é@é@@o@@@a@a

1-00 1-02 1-04 1-06 comi 1-09 -1 1-13

L

N

@

+24VDC

-24VDC

QOO0

@ "oc " oo o " ow 0-03 005 0-06 0-08 I
@@@@@@@O@Q OIOI0IO0
-DC24 Ur‘un ‘ or‘m ‘ or‘oz ‘ ur‘ua CN‘IS 07‘07 ‘ url‘w
+DCc
-DCc

+DCc L1b L1c
IMPORTANTE . Na&o conecte -DC24 (terminal de saida 2) ao terra/chassi aterrado.
« Nos sistemas Micro870 que usam mais de quatro mddulos de expansao de
E/S Micro800, recomendamos usar uma fonte de alimentagao
1606-XLP6OEQ em vez de uma fonte de alimentagao 2080-PS120-240VAC.
Conecte o controlador Micro870 e a fonte de alimentacao de expansao
2085-EP24VDC a mesma fonte de alimentagao 1606-XLPGOEQ.

DCec L2b 12¢
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2080-LC50-24AWB, 2080-L50E-24AWB, 2080-LC70-24AWB, 2080-L70E-24AWB,
Configuragao da entrada CC

2a lla L2b Lib
L1 L2
2080-PS120-240VAC
10505505 0656056
L Q . . ‘ :
como 1-01 1-03 1-05 1-08 |
i DOOOOOOO®W®D WM (W ®
1-00 1-02 1-04 1-06 com1 1-09 -1 1-13
QO -
+24VDC G @ +DC24 CcMm2
-24VDC Q O@ @@@CD@.GP@ .®$
plpli
+DCc L1b
+DCc
DCc L2b L2¢

IMPORTANTE  N&o conecte -DC24 (terminal de saida 2) ao terra/chassi aterrado.

2080-LC30-240VB, 2080-LC30-240BB, 2080-LC50-240VB, 2080-LC50-240BB, 2080-L50E-240VB,
2080-L50E-240BB, 2080-LC70-240BB, 2080-LC70-240BBK, 2080-L70E-240BB, 2080-L70E-240BBK,
2080-L70E-240BBN

Borne de entrada

I 1T 1
como 1-01 1-03 1-05 1-07 1-08 I-10 I-12
1-00 1-02 1-04 1-06 com1 1-09 -1 1-13

Borne de saida

[ Al 1T 1
+DC24 +CMO 0-01 +CM1 0-03 0-05 0-07 0-09
-DC24 0-00 -CMo 0-02 0-04 0-06 0-08 -CM1

2080-LC30-240BB, 2080-LC50-240BB, 2080-L50E-240BB, 2080-LC70-240BB, 2080-LC70-240BBK,
2080-L70E-240BB, 2080-L70E-240BBK, 2080-L70E-240BBN,
Configuragao da entrada CC

Sourcing:+DC a
Sinking: -DC a

Sourcing:-DC a
Sinking: +DC a

Sourcing:+DC b
Sinking: -DC b

Sourcing:-DC b
Sinking: +DC b

2080-PS120-240VAC

L

HOH A1
SOOOEOBEE06E

1-00 1-02 1-04 comt 1-09 -1 I-13

N

@

+24VDC

-24VDC

QOO0

+DC24

Q@ D@@@.@Q@@@

0-08

-CM1

-DCd
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L1

2080-PS120-240VAC

L

N

D

+24\VDC

-24VDC

O QOO0

IMPORTANTE -

Nao conecte -DC24 (terminal de saida 2) ao terra/chassi aterrado.

Nos sistemas Micro870 que usam mais de quatro modulos de expansao
de E/S Micro800, recomendamos usar uma fonte de alimentagao
1606-XLPBOEQ em vez de uma fonte de alimentagao 2080-PS120-240VAC.
Conecte o controlador Micro870 e a fonte de alimentagao de expansao
2085-EP24VDC a mesma fonte de alimentacao 1606-XLP60EQ.

2080-LC30-240QVB, 2080-LC50-24QVB,2080-L50E-24QVB, Configuragao de entrada CC

Sourcing:+DC a Sourcing:-DC a Sourcing:+DC b Sourcing:-DC b
Sinking: -DC a Sinking: +DC a Sinking: -DC b Sinking: +DC b

I
como

+DC24

-DC24

@Q@@@@.@Q@@@. G

+DCd -DCd +DCe -DCe

IMPORTANTE  Nao conecte -DC24 (terminal de saida 2) ao terra/chassi aterrado.

2080-LC30-48AWB, 2080-LC30-480WB, 2080-LC50-48AWB, 2080-LC50-480WB, 2080-LC50-480WBK,
2080-L50E-48AWB, 2080-L50E-48QWB, 2080-L50E-48QWBK

Bornes de entrada

6/0/0/0,0,0,0100 0000 000

TERMINAL BLOCK 1

010/0/0,0,0,0,00 0000000

TERMINAL BLOCK 3

Bornes de saida

T 17 1T 17 1T 1T 17 1T 1
+0C24 CMo cM1 cM2 cM3 cM4 CM5 CM§
-DC24 0-00 0-01 0-02 0-03 0-04 0-05 0-06

TERMINAL BLOCK 2

T 17 17 1
cmM7 0-08 0-10 cmg 0-13 0-15 0-16 0-18
0-07 0-09 0-11 0-12 0-14 cM9 0-17 0-19

O

TERMINAL BLOCK 4

2080-LC30-48AWB nao possui entradas de alta velocidade.
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Fiacao de E/S do
controlador

2080-LC30-480VB, 2080-LC30-480BB, 2080-LC50-48QVB, 2080-LC50-480BB, 2080-L50E-480VB,
2080-L50E-480BB

Bornes de entrada

r ] 1T
como 1-01 1-03 1-05 1-06 1-08 1-10 com2
1-00 102 1-04 com1 1-07 1-09 111 112

TERMINAL BLOCK 1

HOOOOOODEOHO®O®®

TERMINAL BLOCK 3

Bornes de saida

r ] il 1
+DC24 +CMo 0-01 0-03 +CM1 0-05 0-07 0-09
-DC24 0-00 0-02 -CMo 0-04 0-06 0-08 -CM1

TERMINAL BLOCK 2

r ] 1
+CM2 0-11 0-13 0-15 +CM3 0-17 0-19 NC
0-10 0-12 0-14 -CM2 0-16 0-18 -CM3 NC

TERMINAL BLOCK 4

Esta se¢do contém algumas informacgdes relevantes sobre como minimizar
ruido elétrico e também inclui alguns exemplos de fiagao.

Minimizacgao do ruido elétrico

Por causa da variedade de aplicagoes e ambientes em que os controladores sao
instalados e ficam operando, é impossivel garantir que todo o ruido ambiental
serd removido pelos filtros de entrada. Para auxiliar a reduzir os efeitos do
ruido ambiental, instale o sistema Micro80o em um gabinete
apropriadamente classificado (por exemplo, NEMA). Verifique se o sistema
Micro800 estd adequadamente aterrado.

Um sistema pode apresentar falhas devido a uma altera¢ao no ambiente de
operagao ap6s um periodo de tempo. Recomendamos verificar periodicamente
a operagao do sistema, especialmente quando novas maquinas ou outras
fontes de ruido forem instaladas préximas ao sistema Micro80o.

Orientacoes para fiacao de canal analégico

Considere o seguinte quando for realizar a fiagdo de seus canais analégicos:

« O ponto comum analégico (COM) nao é isolado eletricamente do sistema
e é conectado ao ponto comum da fonte de alimentagio.

« Canais analégicos ndo sio isolados uns dos outros.
« Utilize cabo blindado Belden #8761 ou equivalente.

« Sob condig¢bes normais, o cabo dreno (blindagem) deve ser conectado ao
painel metalico de montagem (ligagdo a terra). Mantenha a conexao de
blindagem a terra o mais curta possivel.

« Para garantir precisdo ideal para entradas de tipo de tensao, limite a
impedancia geral do cabo mantendo todos os cabos analégicos o mais
curtos possivel. Posicione o sistema E/S o mais préximo possivel dos seus
sensores de tipo de tensao ou atuadores.
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Minimizacao do ruido elétrico nos canais analégicos

Entradas em canais analédgicos utilizam filtros de alta frequéncia digitais que
reduzem significativamente os efeitos do ruido elétrico nos sinais de entrada.
Porém, devido a variedade de aplicagbes e ambientes em que os controladores
analdgicos sdo instalados e sao operados, é impossivel garantir que todo o
ruido ambiental serd removido pelos filtros de entrada.

Diversos passos especificos podem ser tomados para auxiliar a redugdo dos
efeitos do ruido ambiental nos sinais analdgicos:
« Instale o sistema Micro800 em um gabinete apropriadamente

classificado, por exemplo, NEMA. Certifique-se de que a blindagem
esteja adequadamente aterrada.

« Utilize cabo Belden #8761 para ligar os canais analdgicos, certificando-se
de que o cabo dreno e a blindagem estejam devidamente aterrados.

« Passe o cabo Belden por um percurso separado de qualquer fiagao CA.
Imunidade a ruido adicional pode ser obtida passando os cabos por um
eletroduto aterrado.

Aterrando o cabho analégico

Utilize cabo de comunicagao blindado (Belden #8761). O cabo Belden possui
dois cabos de sinal (preto e branco), um cabo dreno, e uma blindagem. O cabo
dreno e a blindagem devem ser aterrados em uma extremidade do cabo.

Cabo preto

Isolamento

— Fio dreno

Cabo branco

IMPORTANTE  Nao realize o aterramento do cabo dreno e da blindagem em ambas as
terminacgoes do cabo.
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Exemplos de fiagao

Exemplos de fiacdes de sink/source, entrada/saida s3o demonstrados abaixo.

Exemplo de fiagao de saida de entrada

User side
de corrente —
Yy +/0C Fuse
Logic side P RERRRREEE
0 ot Load <>
a=Es
H ; _
E N —_| 24V supply
S
DC coM
Saida do sink do Micro800
Exemplo de fiagdo de entrada sink
(G }—
— 0c
- Zg —D
/P
Fuse
Exemplo de fiagao de saida source =~
+/DC Fuse
Logic side E User side
. $ our
. q
: 6 }
—,_—| E Load 24V supply
<
<
—
0C CoM
Saida source do Micro800
Exemplo de fiagao de entrada source
T
Lom |
—> Zg Fuse
P =
A
nc
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A porta serial incorporada é de tipo RS-232/RS-485, nao isolada, destinada a
utilizagdo em distancias curtas (<3 m) a dispositivos como IHMs.

Consulte Cabos para porta serial incorporada na pagina 22 para uma lista de
cabos que podem ser utilizados com o conector mini DIN de 8 pinos da porta
serial incorporada.

Por exemplo, o cabo 1761-CBL-PMo2 é utilizado geralmente para conectar a
porta serial incorporada ao PanelView™ 800 IHM utilizando a RS-232.

Porta serial incorporada

2 1
4
@)
5 O O O 3
O OO
8 7 6
Explicag6es sobre pinagem
Pino Definicao Exemplo com RS-485 Exemplo com RS-232
1 RS-485+ B+ (ndo utilizado)
2 TERRA TERRA TERRA
3 RS-232 RTS (ndo utilizado) RTS
A RS-232 RxD (ndo utilizado) RxD
5 RS-232DCD (ndo utilizado) DCD
6 RS-232 CTS (ndo utilizado) CTS
7 RS-232 TxD (ndo utilizado) TxD
8 RS-485- Al-) (no utilizado)

IMPORTANTE . Nao conecte o pino GND da porta serial ao terra/chassi aterrado. 0 pino
GND da porta serial & a CC comum para os sinais de comunicacao da
porta serial e nao se destina ao aterramento da blindagem.

« Se 0 comprimento do cabo serial for maior que 3 metros, use uma porta
serial isolada, cadigo de catalogo 2080-SERIALISOL.
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Visao geral

Protocolos de comunicacao
suportados

Conexoes de comunicacao

Este capitulo descreve como comunicar-se com o seu sistema de controle e
configurar as defini¢des de comunicagao. O método que vocé utiliza e a fiagao
necessaria para conectar o seu controlador depende do tipo de sistema que
vocé estd empregando. Este capitulo também descreve como o controlador
estabelece comunicagio com a rede apropriada. Os temas incluem:

Topico Pagina
Protocolos de comunicagao suportados 59
Transmissao de comunicagao CIP 64
Usar modems com controladores Micro800 65
Configuragao da porta serial 66
Configurar as definicoes de Ethernet 7
Configurar o driver serial CIP 74
Suporte OPC usando FactoryTalk Linx 75

Os controladores Micro830, Micro850 e Micro870 possuem os seguintes canais
de comunicagdo incorporados:

« uma porta combo RS-232/RS-485 nao isolada

« uma porta de programagao USB nao isolada

Além disso, os controladores Micro850 e Micro870 tém uma porta Ethernet RJ-45.

Os controladores Micro830/Micro850 e Micro870 suportam protocolos de
comunicagdo por meio da porta serial incorporada RS-232/RS-485, bem como
quaisquer médulos de encaixe de porta serial instalados. Além disso, os
controladores Micro8s50 também suportam comunicagao por porta Ethernet
incorporada, e podem ser conectados a uma rede local para diversos
dispositivos fornecendo taxa de transferéncia de 10 Mbps/100 Mbps.

Estes sao protocolos de comunicagio suportados por controladores Micro830/
Micro8s50/Micro870:

«  Modbus RTU mestre e escravo

« Cliente/servidor CIP serial (DF1)

« Cliente/servidor CIP Symbolic

« ASCII

. DNp3®

(1) DNP3 é suportado somente em controladores 2080-L70E-24QxBN.
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Estes sdo protocolos de comunicagio suportados somente por controladores
Micro850 e Micro870:

« EtherNet/IP Cliente/Servidor

« Cliente/Servidor Modbus/TCP

« Cliente DHCP

« Soquetes cliente/servidor TCP/UDP

Limites de conexao para controladores Micro830/Micro850/Micro870

. . Micro850/
Descricao Micro830 Micro870
Conexdes CIP
Nimero total de conexdes de clientes mais servidores para todas as portas |16 24
Nimero méximo de conexdes de cliente para todas as portas 15 16
Nimero méximo de conexdes de servidor para todas as portas 16 24

Cliente 16
Nimero maximo de conexaes EtherNet/IP - -
Servidor 23
Cliente - -
Nimero maximo de conexdes USB
Servidor 15 23
) - . . Cliente 15 16
Namero méaximo de conexdes seriais -
Servidor 15 23
Conexdes TCP
Nimero total de conexdes de clientes mais servidores 64
Cliente 16
Nimero maximo para EtherNet/IP
P Servidor 16
] o Cliente 16
Nimero méximo para Modbus TCP -
Servidor 16
Nimero méximo para soquetes programaveis de usuario 8
Soquetes programaveis de usuario
Numero total de soquetes programaveis de usuario(qualquer combinagdo de | _ 8
UDP mais TCP Cliente/servidor)

IMPORTANTE  Se todas as conexdes cliente/servidor estiverem totalmente carregadas,
o desempenho pode ser afetado, com perda de dados e atrasos
intermitentes durante a comunicagao.

Eis alguns exemplos de configura¢ao com base nos limites descritos na tabela
acima:

1. O namero maximo de inversores que podem ser controlados por
EtherNet/IP é 16. Isso se deve ao limite maximo de conexdes TCP cliente,
que é 16, e ao limite maximo de conexdes EtherNet/IP Cliente, que
também é 16.

2. Sevocé tiver 10 dispositivos controlados por EtherNet/IP, o nimero
maximo de dispositivos que podem ser controlador por serial sera seis.
Isso ocorre porque o limite maximo de conexdes de cliente é 16.

3. O nuamero total de soquetes UDP mais soquetes TCP Cliente/Servidor
tem um limite maximo de oito.
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Modbus RTU

Modbus é um protocolo de comunicagdo halfduplex mestre-escravo. O mestre
da rede Modbus lé e grava bits e registros. O protocolo Modbus permite que
um Gnico mestre se comunique com um maximo de 247 dispositivos escravos.
Controladores Micro800 suportam protocolos Modbus RTU mestre e escravo.
Para mais informagoes sobre a configuragio do seu controlador Micro800 para
protocolo Modbus, consulte a ajuda on-line do software Connected
Components Workbench. Para mais informagdes sobre o protocolo Modbus,
consulte as especificagdes do protocolo Modbus disponiveis em
https://www.modbus.org.

Para obter informacdes sobre o mapeamento Modbus, consulte Mapeamento
Modbus para Micro800 na pagina 259.
Para configurar a porta serial como Modbus RTU, consulte Configura¢io

Modbus RTU na pagina 70.
Use ainstrugao MSG_MODBUS para enviar mensagens Modbus através da
Q porta serial.

Cliente/servidor CIP serial - DF1

O Cliente/Servidor CIP serial permite que o protocolo CIP seja usado por meio
de uma porta serial. Ele é usado tipicamente com modems. A vantagem sobre
protocolos seriais n3o CIP é que, como o protocolo é CIP, s3o suportados
downloads de programas, inclusive CIP pass-through da porta serial para
Ethernet.

ASCII

ASCII fornece conexio a outros dispositivos ASCII, como leitores de codigo de
barras, balancgas, impressoras seriais e outros dispositivos inteligentes. Vocé
pode usar o ASCII configurando a porta serial RS-232/R-S485 plug-in ou
incorporada para o driver ASCII. Consulte a ajuda on-line do software
Connected Components Workbench para mais informacdes.

Para configurar a porta serial para ASCII, consulte Configurar ASCII na
pagina 71.

Cliente/Servidor Modbus/TCP

O protocolo de comunicagao cliente/servidor Modbus TCP usa os mesmos

recursos de mapeamento que o Modbus RTU, mas em vez de porta serial, é
suportado por Ethernet. O servidor Modbus/TCP incorpora os recursos do
Modbus escravo na Ethernet.

Nenhuma configuragido de protocolo é requerida além de configurar a tabela
de mapeamento Modbus. Para obter informagdes sobre o mapeamento
Modbus, consulte Mapeamento Modbus para Micro800 na pagina 259.
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Use a instrugao MSG_MODBUS2 para enviar mensagens Modbus TCP pela
Q porta Ethernet.

Com o software Connected Components Workbench versao 12 ou posterior, o
servidor Modbus TCP é desativado por padrao. Se vocé quiser usar o Modbus
TCP, vocé pode ativa-lo nas configuragoes Ethernet.

= Centroller + | Controller - Ethernet
- General
- Memory [¥] Detect duplicate IP address
- Startup/Faults
- Serial Port
.. USB Port EtherNet/IP
[¥] Inactivity Timeout 120 sec
- Interrupts
- Modbus Mapping Modbus TCP
- Real Time Clock
. Embedded /O Server state: Enabled @ Disabled
- Data Log
.- Recipe
[=- Motion =

Cliente/servidor CIP Symbolic

O CIP Symbolic é suportado por qualquer interface compativel com CIP
incluindo Ethernet (EtherNet/IP) e porta serial (CIP Serial). Esse protocolo
permite que IHMs se conectem facilmente ao controlador Micro830/Micro850/
Micro870.

Os controladores Micro850 e Micro870 suportam até 16 conexoes simultaneas
do cliente EtherNet/IP e 23 conexdes simultineas do servidor EtherNet/IP.

O CIP serial, suportado nos controladores Micro830, Micro850 e Micro870, faz
uso de protocolo DF1 full-duplex, que oferece conexao ponto a ponto entre dois
dispositivos.

DF1 half-duplex mestre, DF1 half-duplex escravo e Modem de radio DF1 sao
suportados pelos controladores Micro850 (2080-L50E) e Micro870 (2080-L70E).
Esses protocolos fornecem conexao a varios dispositivos por meio de RS-485 ou
modems de radio.

Os controladores Micro80o suportam o protocolo por conexao RS-232 a
dispositivos externos, como computadores executando software RSLinx® Classic,
terminais PanelView Component (versio do firmware 1.70 ou superior),
terminais PanelView 800 ou outros controladores que suportem CIP Serial por
DF1 full-duplex, como controladores ControlLogix e CompactLogix que tenham
portas seriais incorporadas. Os cdd. cat. 2080-Ls0E e 2080-L70E também
suportam protocolo DF1 half-duplex e Modem de Radio.

A EtherNet/IP, suportada pelo controlador Micro850 e Micro870, usa o
protocolo Ethernet TCP/IP padrio.

Os controladores Micro850 e Micro870 suportam até 23 conexdes de servidor
EtherNet/IP simultineas.
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Para configurar o CIP Serial, consulte Configurar o driver serial CIP na
pagina 66.

Para configurar para EtherNet/IP, consulte Configurar as defini¢ces de
Ethernet na pagina 72.

Para obter mais informagdes sobre o protocolo DF1, consulte Conexao a redes
usando DF1 na pagina 335.

Enderecamento CIP Symbolic

Usudrios podem acessar quaisquer varidveis globais por meio de enderegamento
CIP Symbolic exceto por variaveis de sistema e reservadas.

Sao suportados vetores de uma ou duas dimensoes para tipos de dados simples
(por exemplo, ARRAY OF INT[1...10, 1...10]), mas ndo sao suportados vetores de
vetores (por exemplo, ARRAY OF ARRAY). Vetores de grupos também sao
compativeis.

Tipos de dados suportados em CIP Symbolic

Tipo de dados!” Descricéo

BOOL Lagica booleana com valores VERDADEIRO (1) e FALSO (0)
(Usa até 8 bits de memdria)

SINT Inteiro com sinal e de 8 bits

INT Inteiro com sinal e de 16 bits

DINT Inteiro com sinal e de 32 bits

LINT2) Inteiro com sinal e de 64 bits

USINT Inteiro sem sinal e de 8 bits

UINT Inteiro sem sinal e de 16 bits

UDINT Inteiro sem sinal e de 32 bits

ULINTI2) Inteiro sem sinal e de B4 bits

REAL Valor de ponto flutuante de 32 bits

LREAL® Valor de ponto flutuante de 64 bits

STRING Grupo de caracteres (1byte por caractere)

DATA®) Inteiro sem sinal e de 32 bits

HORAW) Inteiro sem sinal e de 32 bits

(1) Instrugao MSG Logix pode ler/gravar os tipos de dados SINT, INT, DINT, LINT e REAL utilizando tipos de mensagem de “leitura
de tabela de dados CIP" e “gravacao de tabela de dados CIP".
Os tipos de dados BOOL, USINT, UINT, UDINT, ULINT, LREAL, STRING, SHORT_STRING, DATE e TIME nao podem ser acessados
com instrugdes Logix MSG.

(2) Nao compativel com PanelView Component ou PanelView 800.

(3) Pode ser usado enviando dados para UDINT, principalmente para uso com terminais IHM PanelView Plus e PanelView 800.

Mensagem de cliente CIP

As mensagens CIP Generic e CIP Symbolic sdo suportadas pelos controladores
Micro8oo pela Ethernet e as portas seriais. Esses recursos de envio de
mensagens do cliente s3o habilitados pelos blocos de fungdes
MSG_CIPSYMBOLIC e MSG_CIPGENERIC.

Para mais informagoes e exemplos de projeto de inicio rapido para auxilid-lo a
usar o recurso Envio CIP Client Messaging, consulte Controladores
programaveis Micro800: Iniciando com a mensagem de cliente CIP,

publica¢ao 2080-QSo02.
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Soquetes cliente/servidor TCP/UDP

O protocolo de soquetes é usado para comunicagdes Ethernet para dispositivos
que nio suportam Modbus TCP e EtherNet/IP. Os soquetes suportam cliente e
servidor, além de TCP e UDP. As aplicagdes tipicas incluem comunicagiao com
impressoras, leitores de c6digo de barras e PCs.

Transmissao de Os controladores Micro830, Micro850 e Micro870 suportam transmissao de
comunicacéo CIP comunicagido em qualquer porta de comunicagio que suporte Common
Industrial Protocol (CIP) para aplicagdes como download de programas.
Eles ndo suportam aplicagdes que exigem conexdes dedicadas como IHM.
O Micro830, 0 Micro850 e 0 Micro870 suportam no maximo um salto entre
redes. Um salto entre redes é definido como sendo uma conexio intermediaria
ou link de comunicagao entre dois dispositivos — no Micro800, isso é por meio
de EtherNet/IP, CIP Serial ou USB CIP.
Exemplos de arquiteturas suportadas
USB para EtherNet/IP
UsB EtherNet/IP
Micro850 Micro850
controller1 controller2
Para download do programa
0 usuério pode descarregar um programa a partir do microcomputador para o
controlador 1via USB. Além disso, o programa pode ser descarregado para os
controladores 2 e 3 via USB para EtherNet/IP. Micro850
controller3
EtherNet/IP para serial CIP
@
EtherNet/IP CIP Serial
rl < = )} =
Micro850 Micro830
Para download do programa controller1 controller2
64 Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022
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USB para DeviceNet

USB DeviceNet

PowerFlex® 525 drive
with
25-COMM-D adapter
(Address 1)

Micro850 controller
with
2080-DNET20 plug-in scanner
(Address 0)

Para download do programa

CompactBlock™ LDX I/O
(Address 2)

EtherNet/IP para DeviceNet

i

Q

DeviceNet PowerFlex 525 drive

with
25-COMM-D adapter
(Address 1)

I
85
| @me

—
=
==
=
=
=
=
=

P

}

Micro850 controller

%

with
Para download do programa 2080-DNET20 plug-in scanner
(Address 0)

0 usuario pode usar o software Connected Components Workbench para
configurar os inversores de frequéncia PowerFlex.

CompactBlock LDX I/0
(Address 2)

IMPORTANTE  Os controladores Micro800 nao suportam mais de um salto entre redes
(por exemplo, da EtherNet/IP -> CIP Serial -> EtherNet/IP).

Usar modems com Modems seriais podem ser utilizados com os controladores Micro83o,
controladores Micro800 Micro8so e Micro870.

Realizando uma conexao DF1 ponto a ponto

Vocé pode conectar os controladores programaveis Micro830, Micro8so e
Micro870 ao seu modem serial utilizando um cabo serial para modem nulo
Allen-Bradley (1761-CBL-PMo2) na porta serial incorporada do controlador
junto com um adaptador para modem nulo de 9 pinos - um modem nulo com
um adaptador para modem nulo é equivalente a um cabo para modem.

O protocolo recomendado para essa configuragao é o CIP Serial.
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Configuragao da
porta serial

Fabrique o seu proprio cabo para modem

Se vocé fabricar o seu préprio cabo para modem, o comprimento maximo do
cabo deve ser de 15,24 m (50 pés) com um conector de 25 ou 9 pinos. Consulte a
pinagem tipica a seguir para fabricar um cabo direto:

DTE Device

(Micro830/850/870 DCE Device
Channel 0) (Modem, etc)
8-Pin 25-Pin 9-Pin
7 XD »| XD |2 3
4 RXD |« RXD |3 2
2 GND |« » GND |7 5
1 B(+) DCD |8 1
8 A-) DTR |20 4
5 DCD DSR |6 6
6 CTS |« CTS |5 8
3 RTS »| RTS |4 7

Vocé pode configurar o driver da porta serial como CIP Serial, Modbus RTU,
ASCII ou Shutdown por meio da arvore de configuragio do dispositivo no
software Connected Components Workbench.

Configurar o driver serial CIP

1. Abra o seu projeto software Connected Components Workbench.
Na 4rvore de configuragio do dispositivo, va até Controller properties.
Clique em Serial Port.

(=) Contraller
General
Mermory
Serial Port
USE Park
= Ethernet
Internet Protocol
Part Settings
Port Diagnostics
Date and Time
Interrupts
Startup/Faulks
Modbus Mapping
Embedded IjO
(=) Plug-In Modules
= Empty =
< Emply =
< Emply >
(=) Expansion Modules
= Empty =
< Emply =
= Emply =
<= Emply =

2. Selecione CIP Serial a partir do campo Driver.
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Controller - Serial Port

Common Settings

Driver: CIP Serial M
Baud Rate: 38400 it
Parity: None
Station Address: [

Protocel Control
DF1 Mode: Full Duplex hd
Media: R5232 o
Control Line: Mo Handshake ~

Error Detect

Embedded Responses:

ACK Timeou

MNAK Retries:

3.

-

ion: CRC
After One Received

|+ Duplicate Packet Detection

t: 50| =20 ms ENQ Retries:

3

s

suportada por todos os dispositivos no seu sistema. Configure todos os
dispositivos no sistema para a mesma taxa de comunicagao. A velocidade
de transmissao padrao é definida como 38.400bps.

deixados nas suas configuragoes padrao.

Na maioria dos casos, os parimetros parity e station address devem ser

Clique em Advanced Settings e defina os parametros avangados.

Consulte a Tabela 5 para uma descri¢ao dos parametros CIP Serial.

Tabela 5 - Parametro

s do driver serial CIP

Especifique uma baud rate. Selecione uma taxa de comunicag¢ao que seja

Parametro Opcoes Padrao
Alterna entre as velocidades de comunicacao de 1200, 2400,

Baud Rate 4800, 9600, 13200 e 38400. 38400
Especifica a configuragao de paridade para a porta serial.

Paridade Paridade fornece deteccao adicional de erro em mensagem- | Nenhuma

pacote. Selecione Even, 0dd, ou None.

Endereco da estagao

Insira um valor entre 0 e 254.

1

(No) Insira 1para DF1 full-duplex.
i _full- 3 _ Configurado como
Modo DR Define o modo DF1 lful.l ?Zl;plex, half-duplex mestre, half-duplex full-duplex por
escravo, Modem de radio*. =
padrao.
« Full-duplex: sem reconhecimento, full-duplex (RTS sempre
ligado).
« Half-duplex escravo: sem reconhecimento, half-duplex sem
portadora continua (RTS/CTS). Configurado como
Control Line « Half-duplex mestre: sem reconhecimento, half-duplex sem  |sem handshake por

portadora continua (RTS/CTS), full-duplex (RTS sempre ligado).
Modem de radio: sem reconhecimento, half-duplex sem
portadora continua (RTS/CTS), half-duplex com
reconhecimento DCD.

padrao.

Duplicar detecgao de
pacote

Detecta e elimina respostas duplicadas a uma mensagem.
Pacotes duplicados podem ser enviados sob condigdes de
comunicagao com ruido quando as novas tentativas do emissor
nao estiverem configuradas como 0. Alterna entre Enabled e
Disabled.

Habilitado

Error Detection

Alterna-se entre CRC e BCC.

CRC
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Conexdes de comunicagao

Tabela 5 - Parametros do driver serial CIP (Continuagao)

Parametro

Opcoes

Padrao

Respostas incorporadas

Para utilizar respostas integradas, escolha Enabled
Unconditionally. Se vocé desejar que o controlador utilize
respostas integradas somente quando detectar respostas
integradas de outro dispositivo, escolha After One Received.

Se vocé estiver se comunicando com outro dispositivo Allen-
Bradley, escolha Enabled Unconditionally. Respostas integradas
aumentam a eficiéncia do trafego da rede.

After One Received

0 nimero de vezes que o controlador reenviard um pacote de

Repeticdes NAK mensagem porque o controlador recebeu uma resposta NAKa |3
transmissao de pacote de mensagem anterior.
- 0 niimero de consultas (ENOs) que vocé deseja que o controlador
ENQ Retries 3
envie ap6s uma expiracao de tempo ACK.
Especifica o nimero de vezes que tenta-se reenviar uma
Transmit Retries mensagem apos a primeira tentativa antes de ter sido declarada |3
como impossivel de enviar. Insira um valor entre 0 e 127.
Tempo-limite ACK Especifica a quantidade de tempo esperada para um ACK apés 50
(x20 ms) um pacote ser transmitido.
Habilitada, Desabilitada
Quando a Supressao de EOT esta habilitada, o escravo nao
Supressao EOT responde quando consultado se nenhuma mensagem estiver | Desabilitado
enfileirada. Isso economiza energia e tempo de transmissao do
modem quando ndo ha mensagem para transmitir.
0 a 65.535 (pode ser definido em incrementos de 20 ms)
0 tempo limite de consulta se aplica somente guando um
dispositivo escravo inicia uma instrugao MSG. E a quantidade de
tempo que o dispositivo escravo aguarda por uma pesquisa do
. dispositivo mestre. Se o dispositivo escravo nao receber uma
(T;zmoprgsll)mlte de coleta consulta dentro do tempo limite de consulta, é gerado um erro | 3000
de instrugao MSG e o programa ladder precisa colocar
novamente a instrucao MSG na fila. Se vocé estiver usando uma
instrugao MSG, é recomendado que nao seja usado um tempo
limite de consulta. 0 tempo limite de consulta é desabilitado
quando definido como zero.
0 a 65.535 (pode ser definido em incrementos de 20 ms)
Atraso na Especifica o tempo de atraso entre 0 momento em que o Ultimo
desenergizacao de RTS | caractere serial é enviado ao modem e 0 momento em que 0 RTS (0
(x20 ms) é desativado. D4 ao modem tempo extra para transmitir o dltimo
caractere de um pacote.
0 a 65.535 (pode ser definido em incrementos de 20 ms)
. Especifica o tempo de atraso entre a configuracao RTS e a
éggs%sdf envio RS checagem pela resposta CTS. Para utilizagao com madems que |0
nao estao prontos para responder com CTS imediatamente apos
receber o RTS.
0a255
Especifica o nimero de vezes que um dispositivo escravo tenta
Nova tentativa de reenviar um pacote de mensagem quando nao recebe um ACK 3
mensagem do dispositivo mestre. Para uso em ambientes com ruido em que
0s pacotes de mensagem podem ser corrompidos na
transmissao.
Faixa de coleta Selecione o endereco da Ultima estagao escrava para a coleta 0
prioritaria - alta prioritaria.
Faixa de coleta Selecione o enderego da primeira estagdo escrava para a coleta 955
prioritaria - baixa prioritaria. Inserir 255 desabilita a coleta prioritaria.
Faixa de coleta normal - |Selecione o endereco da (ltima estagao escrava para a coleta 0
alta normal.
Faixa de coleta normal - |Selecione o primeiro endereco da estagao escrava para coleta 255

baixo

normal. Inserir 255 desabilita a coleta normal.
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Capitulo 5 Conexdes de comunicagao

Tabela 5 - Parametros do driver serial CIP (Continuagao)

Parametro Opcoes Padrao

Insira a quantidade de estagoes ativas localizadas na faixa de
coleta normal que vocé deseja fazer durante uma varredura na
faixa de coleta de dados normal antes de retornar a faixa de 0
coleta prioritaria. Se nenhuma estagao estiver configurada na
Priority Polling Range, deixe este parametro com 0.

Tamanho do grupo de
coleta normal

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 20 ms, que a
estacao mestre ira esperar apds receber um ACK (para uma
mensagem iniciada pelo mestre) antes de fazer a coleta de uma
resposta da estagao escrava.

Escolha um tempo que seja, no minimo, igual ao tempo mais
longo que uma estagao escrava precisa para formatar um
pacote de resposta. Geralmente, é o tempo de varredura
maximo da estagao escrava.

Se vocé deseja:

« Receba apenas uma mensagem de uma estagao escrava por

sua vez, escolha STANDARD (SINGLE MESSAGE TRANSFER PER

NODE SCAN). Escolha este método somente se for critico

manter o tempo de varredura da lista de coleta em um

minimo.

Todas mensagens que uma estagao escrava tiver, escolha

STANDARD (MULTIPLE MESSAGE TRANSFER PER NODE SCAN).

Aceitar mensagens nao solicitadas de estagoes escravas,

escolha MESSAGE BASED (ALLOW SLAVES TO INITIATE

MESSAGES)

« As mensagens iniciadas por estagao escrava sao
reconhecidas e processadas apés todas as mensagens
iniciadas por estagao mestre (solicitadas).

) Observagao: as estagdes escravas somente podem enviar | MESSAGE BASED

Polling Mode mensagens quando forem consultadas. Se a estagdo mestre |(ALLOW SLABES TQ

baseada em mensagem nunca enviar uma mensagem para | INITIATE MESSAGES)

uma estacao escrava, a estagao mestre nunca enviara uma
pesquisa para a estagao escrava. Portanto, para obter
regularmente uma mensagem iniciada pela estacao escrava
de uma estagao escrava, vocé deve escolher usar 0 modo de
comunicagao padrao.

Ignorar mensagens nao solicitadas de estagdes escravas,

escolha MESSAGE BASED (DO NOT ALLOW SLAVES TO INITIATE

MESSAGES)

As mensagens iniciadas pela estacao escrava sao

reconhecidas e descartadas. A estagao mestre reconhece a

mensagem iniciada pela estagao escrava para que a estagao

escrava remova a mensagem de sua fila de transmissao, o

que permite que o proximo pacote programado seja

transmitido para a fila de transmissao

Tempo limite de espera
da mensagem de
resposta

(1) Para obter mais informagdes sobre o protocolo DF1, consulte Conexao a redes usando DF1 na pagina 335.
(2) 0s modos half-duplex e modem de radio DF1sao suportados somente nos controladores Micro850 (2080-L50E) e Micro870
(2080-L70E).
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Capitulo 5 Conexdes de comunicagao

Configuragao Modbus RTU

1. Abra o seu projeto software Connected Components Workbench.
Na drvore de configuracao do dispositivo, va até Controller properties.
Clique em Serial Port.

[=- Controller
General
Mermnory
Serial Port
LISE Part
= Ethernet
Internet Protocol
Part Settings
Port Diagnostics
Date and Time
Inkerrupts
StartupfFaulks
IModbus Mapping
Embedded If0
= Plug-In Modules
< Empty =
< Empky =
< Empty >
[=)- Exxpansion Modules
< Empty >
< Emply =
< Empky =
< Empty =

2. Selecione Modbus RTU no campo Driver.

Controller - Setial Pork

Drrivver:

Baud Rate:

| 19200 v|

Parity: |N0ne w |

Modbus Role: |M0dbus RTU Master v |

Advanced Settings

Protocal Control

- | RTS Pre-Delay: I:I
RTS Post-Delay: l:l

Media: | R3232

[Ciata Bits:

Skop Bits: w |

70

3.

Response Timer:

Broadcast Pause:

Inter-Char Timeout:

200

200

b ]

Especifique os parimetros a seguir:

« Baudrate
« Paridade
+ Unit address

« Modbus Role (Master, Slave, Auto)
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Capitulo 5 Conexdes de comunicagao

Parametros Modbus RTU

Parametro Opcoes Padrao
Baud Rate 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400 19200
Paridade None, Odd, Even Nenhuma
Modbus Role Master, Slave, Auto Mestre

4. Clique em Advanced Settings para definir os pardmetros avangados.
Consulte a tabela para as op¢oes disponiveis e configuracao padrao para
os pardmetros avangados.

Parametros avancados Modbus RTU

Parametro Opcoes Padrao
Media RS-232, RS-232 RTS/CTS, RS-485 RS-232
Bits de dados Sempre 8 8

Bits de parada 12 1
Response timer 0 a999.999.999 milissegundos 200
Broadcast Pause 0 a2 999.999.999 milissegundos 200
Inter-char timeout 0a999.999.999 microssegundos 0

RTS Pre-delay 0a999.999.999 microssegundos

RTS Post-delay 0 a2 999.999.999 microssegundos 0
Configurar ASCII

1. Abra o seu projeto software Connected Components Workbench.
Na arvore de configuragao do dispositivo, va até Controller properties.
Clique em Serial Port.

2. Selecione ASCII no campo Driver.

Controller - Serial Port

Driver: =TI
Baud Rate: 35400 v
Parity: Mone w

Advanced Settings

Protocol Control

Contral Line: Mo Handshake w Append Chars: | 0x0D, 0x04
Deletion Mode: Ignore A Tora 000, 00
Data Eits: g b

Stop Bits: 1 w

HOM{HOFF: i

Echo Mode: O

3. Especifique a velocidade de transmissdo e a paridade.
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Conexodes de comunicagao

Configurar as definicoes de ..

Ethernet

72

Parametros ASCII

Parametro Opcoes Padrao
Baud Rate 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400 19200
Paridade None, 0dd, Even Nenhuma

4. Clique em Advanced Settings para definir os pardmetros avangados.

|E| Advanced Settings
Protocol Conkraol
Contral Line:
Diletion Mode:
Diata Bits:
Stop Bits:

HOM[ROFF:

Echo Mode:

Mo Handshake -
Ignore v
g R
1 A
O
O

Append Chars:

Term Chars:

051D, D04,

0x0D, 004

Parametros avancados ASCII

Parametros Opcoes Padrao
Full Duplex
Half-duplex com portadora continua
Control Line Half-duplex sem portadora continua (RTS/ |No Handshake
CTS)
No Handshake
CRT
Deletion Mode Ignorar Ignorar
Impressora
Bits de dados 78 8
Bits de parada 1.2 1
XON/XOFF Habilitado ou desabilitado Desabilitado
Echo Mode Habilitado ou desabilitado Desabilitado
0x0D,0x0A ou valor especificado pelo
Append Chars USuario 0x0D,0x0A
Term Chars 0x0D,0x0A ou valor especificado pelo 0x0D,0x0A

usuario

Abra o seu projeto software Connected Components Workbench (por

exemplo, Micro850). Na arvore de configuracao do dispositivo, va até

Controller properties. Clique em Ethernet.

= Contraoller
General
Mermary
Serial Port
USE Part:
—I- Ethernet

Internet Protocal
Port Settings
Part Diagnostics

2. Sob Ethernet, clique em Internet Protocol.

Configure os parametros de protocolo de internet (IP). Especifique se
deseja obter o enderego IP automaticamente utilizando DHCP ou
configurar manualmente o enderego IP, mascara de subrede e endereco
de conversor de protocolos.
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Capitulo 5 Conexdes de comunicagao

Ethernet - Internet Protocol

Internet Protocol [IP] Settings
(%) Obtain IP address automatically using DHCP

() Configure IP address and settings

Detect duplicate IP address

Save Settings To Controller

A porta Ethernet assume como padrao de fabrica as sequintes
Q configuragdes:

« DHCP (enderego IP dinamico)
« Deteccao de enderego duplicado: Ligada

IMPORTANTE  Quando um servidor DHCP falha, o controlador Micro800 aloca
enderecos IP no intervalo particular 169.254.0.1 a 169.254.255.254.
0 controlador Micro800 verifica se seu endereco é unico na rede
usando ARP. Quando o servidor DHCP for novamente capaz de
atender solicitagdes, o controlador Micro800 atualizara seu
enderego automaticamente.

3. Clique na caixa de marcar Detect duplicate IP address para habilitar a
detecgao de enderego duplicado.
4. Em Ethernet, clique em Definig¢des da porta.
Ethernet - Fort Settings
Pork Stake: Set Port State:  (5) Enabled
MAC Address of Port: ) Disabled
Auto-Megotiate speed and duplexity
Connection Speed: Mbps

Connection Duplesxity:

Save Setkings To Controller

5. Defina Port State como habilitado ou desabilitado.

Para definir manualmente a velocidade e duplicidade da conexao,
desmarque a caixa de opgao Auto-Negotiate speed e duplexity. Entdo,
defina os valores para Speed (10 ou 100 Mbps) e Duplexity, valores (Half
ou Full).

7. Clique em Save Settings to Controller se vocé deseja salvar as
configuragdes para o seu controlador.

8. Na arvore de configura¢ao do dispositivo, sob Ethernet, clique em Port
Diagnostics para monitorar contadores de midia e interface. Os
contadores estio disponiveis e atualizados quando o controlador estd em
modo de depuragao.
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Capitulo 5 Conexodes de comunicagao

Configurar o driver
serial CIP

14

Validar endereco IP

Os médulos devem validar a configuragdo do enderego IP de entrada,
independentemente de ele ter sido obtido por configuracao explicita ou
por DHCP.

As regras a seguir devem ser obedecidas ao configurar o endereco IP:

« Oenderego IP para o médulo nio pode ser definido como zero, um
endereco multicast, um endereco de transmissao nem um endereco na
rede de malha reversa classe A (127.x.X.x).

« Oenderego IP n3o deve comecar com zero, e a ID da rede do endereco IP
nao deve ser zero.

« A midscara de rede ndo pode ser definida como 255.255.255.255.

« Oenderego do conversor de protocolos deve estar na mesma sub-rede
que o endereco IP que estd sendo configurado.

« Oenderego do servidor de nome nao pode ser definido como zero, um
endereco multicast, um endereco de transmissao nem um enderego na
rede de malha reversa classe A (127.x.x.x).

A faixa valida de endereco IP estatico IPv4 exclui:

« IPde transmissio ou zero (255.255.255.255 o 0.0.0.0)
« Enderego IP comegando com 0 ou 127 (0.XXX.XXX.XXX OU 127.XXX.XXX.XXX)

« Endereco IP terminando com 0 ou 255 (XXX.XXX.XXX.0 OU
XXX.XXX.XXX.255)

« Enderegos IP no intervalo 169.254.xxx.xxX (169.254.0.0 2 169.254.255.255)
« Enderegos IP no intervalo 224.0.0.0 2 255.255.255.255

Nome do host Ethernet

Os controladores Micro8oo implementam nomes de host exclusivo a cada
controlador, para serem usados para identificar o controlador na rede. O nome
do host padrao é composto por duas partes: tipo do produto e endereco MAC,
separados por um hifen. Por exemplo: 2080LC50-XXXXXXXXXXXX, onde
XXXXXXXXXXXX € 0 endereco MAC.

O usudrio pode alterar o nome do host usando o CIP Service Set Attribute Single
quando o controlador estd no modo Programa/Modo de programa remoto.

1. Abra o seu projeto do software Connected Components Workbench.
Na arvore de configuragio do dispositivo, va até Controller properties.
Clique em Serial Port.

2. Selecione CIP Serial a partir do campo Driver.

Especifique uma baud rate. Selecione uma taxa de comunicag¢ao que seja
suportada por todos os dispositivos no seu sistema. Configure todos os
dispositivos no sistema para a mesma taxa de comunicagao. A baud rate
padrao é definida como 38.400 bps.

4. Namaioria dos casos, os pardmetros parity e station address devem ser
deixados nas suas configuragoes padrao.

5. Clique em Advanced Settings e defina os pardmetros avangados.
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Suporte OPC usando O suporte para Open Platform Communications (OPC) usando CIP symbolic
FactoryTaIk Linx foi adicionado a partir do firmware release 7.0 e posteriores. Ele pode ser
usado no lugar do enderegamento Modbus.

Sao necessarios RSLinx Enterprise versao 5.70 (CPR9 SR7) ou posterior e
FactoryTalk Gateway versao 3.70 (CPR9 SR7) ou posterior.
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Observacoes:
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Capitulo 6

Visao geral

Configuracao de canal para
escravo DNP3

Protocolo de rede distribuida do controlador
Micro870

Este capitulo descreve como definir as configuragdes de comunicagio do
DNP3. Os temas incluem:

Topico Pagina
Configuracao de canal para escravo DNP3 T
Camada de aplicagao escrava DNP3 103
Objetos DNP3 e variaveis do controlador 108
Objeto de atributo de dispositivo DNP3 19
Relatério de eventos il
Prevencao de colisao 126
Sincronizagao de Tempo 126
Diagnéstico 128
Cadigos de funcao 130
Tabela de implementagao 131

O protocolo de comunicagdo padrao para as portas seriais é DF1 Full-Duplex.
Para comunicar-se com o protocolo de rede distribuida (DNP3), o canal deve
ser configurado para escravo DNP3.

O protocolo de comunicagdo padrao para o canal Ethernet no controlador é
EtherNet/IP. Para se comunicar com o protocolo DNP3 sobre IP, selecione
DNP3 over IP Enable na pagina de configuragao Ethernet.

IMPORTANTE 0 protocolo DNP3 é suportado somente nos sequintes controladores

Micro870.

+ 2080-L70E-240BBN
+ 20080-L70E-24QWBN

Para programar o controlador, use o software Connected Components
Workbench versdo 20.01.00 ou posterior.
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Capitulo 6 Protocolo de rede distribuida do controlador Micro870
No software Connected Components Workbench, abra a drvore de projeto do
controlador Micro870.
Controller Organizer Micro870 + X Start Page
Project Name: Project3 Micro870
= Controller Variables 7 ”
L A
4 ‘Ei ilasks Download Upload Diagnose Secure ¥
% MainTask
A E—] Assets
@1 Add-On Instructions [=-Controller
Pl S DataTypes ~General
-Memory
3 ATy -Startup/Faults
éi Structures -Serial Port
& Defined Words -USB Port
- Ethernet
[-DNP3 Slave
Interrupts
Modbus Mapping
Real Time Clock
Embedded I/O
Data Log
-Recipe
Existem trés configuracdes relativas ao protocolo DNP3 no software
Connected Components Workbench:
« Configuragdo de porta serial e/ou Ethernet
« Configuragdo da camada de aplicagao escrava DNP3.
Configuracao da camada do link da porta serial
A configuracgdo relativa a camada de link pode ser feita na pagina Serial Port
configuration.
Controller - Serial Port
Driver: DNP3 Slave  ~ \_/
Baud Rate: 38400 ket
Parity: None ot
Node Address: i
Protocol Control
Enable Master Address Validation
[] Enable Self-Address
Master Node 0: 0 Master Node 1: 0 Master Node 2: |0
Master Node 3: 0 Master Node 4: 0
Media: R5485 b
Control Line: No Handshake ¥
Confirmation Timeout: 20 ms
Stop Bits: A
[] Request LL Confirmation
[] send LL Confirmation
Message Retries: 1) Max Random Delay: |0 ms
Pre Transmit Delay: 1] ms
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Capitulo 6

Protocolo de rede distribuida do controlador Micro870

Configuracao da camada Ethernet

Para habilitar o protocolo DNP3 sobre IP, selecione DNP3 over IP Enable na
pagina Ethernet configuration.

Micro870 + X el

Micro870

) &

Download Upload Diagnose

= Controller
General
Memory
Startup/Faults
Serial Port
USB Port
Ethernet
Interrupts
Modbus Mapping
Real Time Clock
Embedded I/O
Data Log
Recipe
[=Mation
| < New Aods >
< New Axis >
=-Plug-in Modules
< Empty >
< Empty >
< Empty >
= Expansion Modules
< Available >
< Available >

< Available >
< Available >
< Available >
< Available >

Run
Remote Run Program
Program
a
Secure ~

4 Controller - Ethernet
Fort state: W tnapblea U Uisabled
Auto-Negotiate Speed and Duplex Mode
Internet Protocol (IP) Settings

® Obtain IP address automatically using DHCP

() Configure IP address and settings

IP Address:
Subnet Mask:
Gateway Address:

Detect duplicate [P address

EtherNet/IP

Inactivity Timeout 120| sec
Modbus TCP

Serverstate: O Enabled @® Disabled

DNP3 Ovi

A configuracdo relativa a camada de link pode ser feita na pagina Ethernet

configuration.

Controller - Ethernet
DNP3 Over IP
DNP3 over IP Enable
Slave Node Address:

Master Node 0:
Master Node 3:

Master IP 0:

Master P 1:

Master IP 2:

Master IP 3:

Master IP 4:

End Point Type:

Local Port Number(UDP):
Local Port Number(TCP):

Keep Alive Interval

1

Enable Master Address Validation

["] Enable Self-Address

0 Master Node 1: |0
0 Master Node 4. |0

_'E_H,a_g_\_e Access Cohtfg_i_fd_r Master IP Adi:irésj

0.0 .0.0
0 0.0 .0
0 g .0 .0
0 0 .0 .0
0 0.0 .0
Listening ~
20000
20000

10 sec
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Capitulo 6 Protocolo de rede distribuida do controlador Micro870
Configuracao da camada de aplicagao escrava DNP3
A configuracgao relativa a camada de aplicagio pode ser feita na pigina DNP3
Slave configuration.
Micro870 Pomcte kun @B Frosram
& . A a
Download Upload Diagnose Secure v
=-Controller “~  Controller - DNP3 Slave
General
Memory
Startup/Faults Application Layer
Serial Port [[] Enable Confirmation
USB Port
Ethernet Max Response Size: 2048 byte
- Confirmation Timeout: 10000 ms
DhE3 Manping Select Timeout: 10 sec
- DNP3 Data Set Descriptor :
DNP3 Data Set Prototype [] Enable Time Synchronization
IRErTpts) ) Time Synchronization Interval: 4] min
Modbus Mapping
Real Time Clock Unsolicited Responses
Embedded I/O
Data Log Channel for Unsolicited Responses: | Ethernet Port v
Recipe
5 Motionp [] Restore Events After Power Cycle
; < New Axis » [] Send Initial Unsolicited Null Response on Restart
i < NEW Axis > Enable Unsolicited On Start Up
=-Plug-in Modules
< Empty > Number of Retries: 0
< EMpIy}>. Unsolicited Responses for Class 1: Disabled Number of Events: |10
< Empty >
[=-Expansion Modules Unsolicited Responses for Class 2: | Disabled > Number of Events: |10
: ::::::::Z : Unsolicited Responses for Class 3: | Disabled Number of Events: |10
— >~ N <
A configuragao do escravo DNP3 é compartilhada pelas portas serial e Ethernet
se varias portas forem configuradas para o protocolo DNP3. Qualquer
alteragdo na pagina de configuragao do escravo DNP3 afeta todas as portas.
Parametros de configuragcao da camada do link serial
Driver
Esta sele¢do deve ser definida como escravo DNP3 para se comunicar com o
protocolo DNP3.
Enderego do no
Este valor é um enderego do né deste escravo DNP3.
A faixa valida é de 0 a 65519.
Ovalor padrao é1.
Baud
As seleg¢oes podem ser 38400, 19200, 9600, 4800, 2400 € 1200.
A selecao padrao é 38400.
Paridade
As seleg¢oes podem ser NONE, EVEN e ODD. A sele¢ao padrao é NONE.
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Capitulo 6 Protocolo de rede distribuida do controlador Micro870

Bits de parada

As selegoes podem ser1e 2.
A selecao padrao é 1.

Habilitar validacdo do endereco mestre

As sele¢oes validas sdo Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).

Quando a selecio estd desabilitada (desmarcada), o controlador aceita as
solicitagoes de qualquer DNP3 mestre.

Quando a selegao esta habilitada (marcada), o controlador aceita as solicitagoes
apenas do DNP3 mestre que estiver configurado no Mestre Nodeo a Node4.

O ntimero maximo de enderegos do né mestre para a validagio do enderego
mestre € 5.

Habilitar autoenderegamento

As selegdes validas s3o Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).

Quando este bit esta desabilitado (desmarcado), qualquer pacote que contenha
o endereco de destino 65532 (FFFCh) serd ignorado.

Quando este bit estd habilitado (marcado), qualquer pacote que contenha o
endereco de destino 65532 (FFFCh) serd aceito e processado.

Qualquer resposta de volta ao DNP3 mestre contém o endereco DNP3
configurado real do controlador Micro870.

Mestre NodeO

Este valor é usado para:

« validar o enderego do né mestre quando Habilitar validagao do endereco
mestre estiver habilitado (marcado)

« enviar resposta nao solicitada quando a funcionalidade de resposta nao
solicitada estiver habilitada. Uma resposta nao solicitada é enviada ao
mestre DNP3 que tem este enderego.

A faixa valida é de 0 a 65.519. O valor padrao é o.
Mestre Nodel, Mestre Node2, Mestre Noded, Meste Node4
A faixa valida é de 0 a 65519. O valor padrao é o.

Esse valor é usado para verificar a validagao do endereco do né mestre quando
Habilitar validagio do enderego mestre estiver habilitada (marcada).
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Linha de controle

As selegoes podem ser Sem reconhecimento e Half-Duplex sem portadora
continua (CTS/RTS). A sele¢ao padrio é Sem reconhecimento.

Quando o controlador estiver conectado 20 DNP3 mestre usando a linha
RS-232 diretamente, vocé deve selecionar Sem reconhecimento. Se quiser usar
a linha do modem em uma rede half-duplex, vocé deve selecionar Half-duplex
sem portadora continua (CTS/RTS). Se o controlador estiver conectado a uma
rede RS-485, vocé deve selecionar sem reconhecimento.

Solicitar confirmagdo LL

As sele¢oes validas sao Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).

Quando a sele¢io é Desabilitada (desmarcada), os frames primdrios do
controlador s3o enviados com o cddigo de fungao
FC_UNCONTFIRMED USER_DATA (4).

Quando a selegao é Habilitada (marcada), os frames primarios do controlador
sao enviados com o cédigo de fungdo FC_CONFIRMED_USER_DATA (3).
Neste caso, o controlador aguarda a confirmagado e pode tentar novamente o
frame se nao receber a confirmacao do mestre DNP3 dentro do tempo limite de
confirmagao (x1 ms).

Enviar confirmagdo LL

As sele¢oes validas sao Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).

Quando a selecio estd desabilitada (desmarcada), o frame secundario opcional nao
é enviado com o cédigo de fungido FC_NACK (1) ou FC_NOT_SUPPORTED (15).

Quando a selegao esta habilitada (marcada), o frame secundario opcional é
enviado com o cddigo de fun¢ao FC_NACK (1) ou FC_NOT_SUPPORTED (15).

IMPORTANTE  Os controladores Micro870 (2080-L70E-240xBN) suportam esta fungao
somente quando o DNP3 mestre envia dados de usuario confirmados.
Esta fungao nao é suportada quando o mestre DNP3 envia dados de
usuario nao confirmados.

Tempo limite de confirmagdo (x1 ms)

Quando Request LL Confirmation esta habilitado, o controlador aguarda para
receber um quadro de confirmagao até que este tempo limite expire.

A faixa vilida é de 12 65535. O valor padrio é 20.
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Nova tentativa de mensagem

Quando o tempo-limite de confirmagado (x1 ms) expira e este parametro era um
valor diferente de zero, o controlador tenta enviar pacotes de nova tentativa.

A faixa vilida é de 1a 255. O valor padrao é o.

Atraso de pré-transmissdo (x1 ms)

O controlador aguarda o tempo especificado antes de enviar o pacote.

A faixa valida é de 0 a 65535. O valor padrao é o.

Atraso na desenergizacdo de RTS (x1 ms)

Quando Control estiver definido como half-duplex Modem (CTS/RTS
handshaking), esse recurso sera habilitado. Especifica um atraso de tempo

entre o fim de uma transmissao e a queda do sinal RTS.

A faixa vilida é de 0 a 65535. O valor padrido é o.

Atraso de envio RTS (x1 ms)

Quando Control estiver definido como Half-duplex Modem (CTS/RTS
handshaking), essa entrada serd habilitada. Isso especifica um atraso de tempo

entre a elevagao do RTS e o inicio de uma transmissao.

A faixa valida é de 0 a 65535. O valor padrao é o.
Atraso mdximo aleatdrio (x1 ms)
Este parametro é usado com o atraso de pré-transmissao (x1 ms) para

prevencao de colisdo na rede RS-485. Para obter mais detalhes, consulte
Prevencao de colisao na pagina 126.

A faixa valida é de 0 a 65535. O valor padrao é o.

Parametros de configuragcao da camada Ethernet

O subsistema DNP3 sobre IP no controlador suporta o ponto de extremidade
de escuta, ponto de extremidade TCP duplo e tipo de ponto de extremidade de
datagrama.

O tipo de ponto de extremidade de escuta suporta uma tinica conexao TCP
como um servidor e um datagrama UDP.

O tipo TCP Dual End Point suporta uma tnica conexao TCP como um servidor,
uma tnica conexao TCP como um cliente e um datagrama UDP.

O tipo de ponto de extremidade de datagrama suporta o datagrama UDP dos
mestres DNP3. Os nimeros de porta TCP e UDP padrao sio 20000 e 0s
ndmeros de porta sao configuraveis.
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O tipo de ponto de extremidade pode ser determinado pelo parimetro End
Point Type. De acordo com o paridmetro, o controlador funciona como
diferentes tipos de ponto de extremidade. Consulte a Tabela 6 para cada
configuracao.

Tabela 6 - Tipos de ponto de extremidade

Tipo de ponto de

extremidade Conexao Descrigio

Qualquer uma das solicitagoes € aceita e as

Uma Unica conexao de servidor | respostas sao transmitidas por esta conexao.

. TCP As respostas nao solicitadas sao transmitidas por
Ponto de extremidade esta conexdo quando esta conexao esté disponivel.

de escuta

Aceita apenas pacotes de transmissao quando 0 né
datagrama UDP de destino DNP3 for um dos OxFFFD, OxFFFE e OxFFFF
na solicitacao.

Qualquer uma das solicitagdes é aceita e as
respostas sao transmitidas por esta conexao.

Uma Unica conexao de servidor | As respostas nao solicitadas sao transmitidas por
TCP esta conexao quando esta conexao esta disponivel.
Esta conexao tem prioridade mais alta que a conexao
do cliente.

Qualquer uma das solicitagoes é aceita e as

Ponto de extremidade respostas sao transmitidas por esta conexao.
duplo As respostas nao solicitadas sao transmitidas por
Uma Gnica conexao de cliente TCP |esta conexao quando esta conexao esta disponivel.
0 controlador ndo solicita a conexao do cliente TCP
com o DNP3 mestre até que uma resposta nao
solicitada seja gerada.

Aceita apenas pacotes de transmissao quando 0 ng
datagrama UDP de destino DNP3 for um dos OxFFFD, OxFFFE e OxFFFF
na solicitacao.

Qualquer uma das solicitagoes é aceita e as
respostas sao transmitidas por esta conexao.

Todas as respostas podem ser transmitidas para a
porta DNP3 mestre diferente de acordo com a
configuragao dos parametros Remote UDP Port
Number e Master IP Address0. Se este parametro nao
Apenas datagrama UDP for definido como 0, as respostas solicitadas serao
enviadas para a porta DNP3 mestre que esta
configurada. Se este parametro for definido como 0,
as respostas solicitadas serao enviadas para a porta
DNP3 mestre que enviou a solicitagao.

A conexao TCP ndo esta disponivel nesta
configuragao.

Ponto de extremidade
do datagrama

O pardmetro DNP3 over IP Enable é configurado na pagina Ethernet
configuration e outros parimetros sao configurados na pagina DNP3 Slave
configuration.

DNP3 over IP Enable

As selegdes validas s3o Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).

Quando a selegao estiver desabilitada (desmarcada), o servico DNP3 por
Ethernet é desabilitado apds a configuragdo ser baixada para o controlador.

Quando a sele¢ao estiver habilitada (marcada), o servico DNP3 por Ethernet é
habilitado ap6s a configuragao ser baixada para o controlador.
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Habilitar validacdo do endereco mestre

As sele¢oes validas sao Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).

Quando a selecio estd desabilitada (desmarcada), o controlador aceita as
solicitagdes de qualquer DNP3 mestre.

Quando a selegao esta habilitada (marcada), o controlador aceita apenas as
solicitagdes do enderego do n6 DNP3 mestre, que é configurado nos
parimetros Mestre Nodeo na pagina 81 e Mestre Node1, Mestre Node2, Mestre
Node3, Meste Node4 na pagina 81. O nimero maximo de enderecos do nd
mestre para a validagio do enderego mestre é 5.

Habilitar autoenderegamento

As selegdes validas s3o Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).

Quando este bit esta desabilitado (desmarcado), qualquer pacote que contenha
o endereco de destino 65532 (FFFCh) serd ignorado.

Quando este bit estd habilitado (marcado), qualquer pacote que contenha o
endereco de destino 65532 (FFFCh) serd aceito e processado.

Qualquer resposta de volta ao DNP3 mestre contém o endereco DNP3
configurado real do controlador Micro870.

Habilitar controle de acesso

As selegdes validas s3o Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).

Quando a sele¢do esta desabilitada (desmarcada), o controlador aceita as
solicitagdes de qualquer DNP3 mestre.

Quando a selegdo estd habilitada (marcada), o controlador aceita as solicitagoes
apenas do enderego IP DNP3 mestre, que é configurado nos parametros

Master IP Addresso a Master IP Address4. O nimero maximo de enderecos IP
do mestre para o controle de acesso é 5.

Tipo de ponto de extremidade

As selegoes validas sao Listening, Dual e Datagram Only.
O padrao é tipo de extremidade Listening.

Mestre Node0

Este valor é usado para:

« validar o enderego do né mestre quando Habilitar validagao do endereco
mestre estiver habilitado (marcado)
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« enviar resposta nao solicitada quando a funcionalidade de resposta ndo
solicitada estiver habilitada. Uma resposta ndo solicitada é enviada ao
mestre DNP3 que tem este endereco.

A faixa vélida é de 0 a 65519. O valor padrao é o.
Mestre Nodel, Mestre NodeZ, Mestre Node3, Mestre Node4

Esse valor é usado para validagdo do endere¢o do né mestre quando Habilitar
validagio do enderego mestre estiver habilitada (marcado). Este valor é
mostrado e valido somente quando Habilitar validagao de enderego mestre
estiver habilitado (marcado).

A faixa valida é de 0 a 65519. O valor padrao é o.
IP do mestre AddressO

Este valor é usado para:

« validar o endereco IP do mestre quando Habilitar controle de acesso
estiver habilitado (marcado)

« enviar resposta nao solicitada quando a funcionalidade de resposta nao
solicitada estiver habilitada. Uma resposta ndo solicitada é enviada ao
mestre DNP3 que tem este enderego.

O valor valido é um endereco IP. O valor padrao é 0.0.0.0.

IP do mestre Address], IP do mestre Address2, IP do mestre Address3, IP do mestre
Address4

Esse valor é usado para validagdo do enderego IP do mestre quando Habilitar
valida¢ao de controle de acesso estiver habilitado (marcado). Este valor
somente é mostrado e valido quando Habilitar controle de acesso estiver
habilitado (marcado).

O valor valido é um endereco IP. O valor padrao é 0.0.0.0.
Nim. da Porta TCP mestre (Ndo sol.)

Este valor é usado para configurar o Num. da Porta TCP mestre para resposta
nao solicitada.

A faixa vélida é de 0 a 65535. O valor padrio é 20.000.

DNP3 Over IP
] DNP3 over IP Enable
Slave Node Address: 1
| Enable Master Address Validation
] Enable Self-Address
Master Node 0: 0 Master Node 1: |0 Master Node 22 [0
Master Node 3: 0 Master Node 4. |0
Enable Access Control for Master IP Address
Master IP 0: 0 0 0 0
End Point Type: Dual
Local Port Number({UDP): 20000
Local Port Number(TCP): 20000

Keep Alive Interval 10 sec

Master TCP Port Number{Unsol}: | 20000
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Num. da porta UDP mestre para inicial no solicitada

Este valor é usado para configurar o nimero de porta UDP mestre para
resposta inicial n3o solicitada se o pardmetro tipo de ponto de extremidade
estiver selecionado como Datagram Only.

A faixa vilida é de 0 a 65535. O valor padrio é 20.000.

Nam. da Porta UDP mestre

Este valor é usado para configurar o Nam. da Porta UDP mestre para resposta
inicial n3o solicitada se o parimetro tipo de ponto de extremidade estiver
selecionado como Datagram Only.

A faixa vilida é de 0 a 65535. O valor padrdo é 20.000.

DNP3 Over IP
/] DNP3 over IP Enable
Slave Node Address: 1
/| Enable Master Address Validation
/| Enable Self-Address
Master Node 0: 0 Master Node 1 0 Master Node 2:
Master Node 3: 0 Master Node 4 |0
Enable Access Control for Master IP Address
Master IP 0: 0 0 0 0
End Point Type: Datagram Only ~

Local Port Number(UDP): 20000

Master UDP Port Number(Unsol): 20000

Master UDP Port Number({Init Unsol): |20000

Intervalo de Keep Alive (x Ts)

Este parametro especifica um intervalo de tempo para o mecanismo
TCP Keep Alive.

Se o temporizador atingir o tempo-limite, o controlador transmite uma
mensagem de keep-alive. A mensagem de keep-alive é uma solicitagao de
status da camada de enlace de dados DNP (FC_REQUEST_LINK_STATUS).
Se ndo for recebida uma resposta para a mensagem de keep-alive, o
controlador considera a conexao TCP interrompida e a termina.

A faixa valida é de 1a 65535. O valor padrao é 10.

Endereco do no escravo

Este valor é um enderego do né deste escravo DNP3.

A faixa vilida é de 0 a 65519. O valor padrao é 1.

Num. da Porta local (UDP)

Este valor é usado para configurar o Nam. da Porta UDP local que é usado para
escuta de soquete UDP.

A faixa vélida é de 0 a 65535. O valor padrio é 20.000.
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Ndm.da Porta local (TCP)
Este valor é usado para configurar o Num. da Porta TCP que é usado para
escuta de soquete TCP.
A faixa vilida é de 0 a 65535. O valor padrido é 20.000.
DNP3 Over IP
| DNP3 over IP Enable
Slave Node Address: 1
/] Enable Master Address Validation
| Enable Self-Address
Master Node 0: 0 Master Node 1 0 Master Node 2. 0
Master Node 3: 0 Master Node 4: |0
Enable Access Control for Master IP Address

Master IP 0: 0 0 0 0

End Point Type: Listening

Local Port Number(UDP): 20000

Local Port Number(TCP): | 20000

Keep Alive Interval 10 sec
Parametros de configuragao da camada de aplicagao escrava DNP3
Canal para resposta ndo solicitada
Somente os canais ja configurados para o protocolo DNP3 aparecem no menu
suspenso Channel for Unsolicited Response. Todas e quaisquer respostas nao
solicitadas sao transmitidas por meio deste canal selecionado.
Restaurar eventos apds desligar e ligar a alimentagdo
Quando a selecao esta Desabilitada (desmarcada), os eventos DNP3 gerados
antes de desligar a alimentagdo sao descartados apds ligar a alimentagao
novamente. Quando a opgao esta Habilitada (marcada), todos os eventos DNP3
serdo restaurados apés desligar e ligar a alimentagao.
As selegdes validas s3o Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada), com valor
padrao desabilitado.
Respostas ndo solicitadas na inicializagdo
As sele¢Oes validas s3o Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).
Apds um reinicio, quando a sele¢ao estd Desabilitada (desmarcada), o
controlador sé enviara respostas nao solicitadas habilitadas quando receber
um comando FC_ENABLE_UNSOLICITED (20) do DNP3 mestre.
Apbs um reinicio, quando a sele¢do estd Habilitada (marcada), o controlador
envia todas as respostas nao solicitadas habilitadas para o mestre DNP3
incondicionalmente.
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Respostas ndo solicitadas para Classe 1

As sele¢oes validas sao Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).

Quando a selegio estd Desabilitada (desmarcada), a Resposta nao solicitada é
desabilitada para eventos de Classe 1. Para evitar overflow do buffer de
eventos, o DNP3 mestre deve coletar eventos de Classe 1.

Quando a sele¢ao esta Habilitada (marcada), a Resposta nao solicitada é
habilitada para eventos de Classe 1.

Respostas ndo solicitadas para Classe 2

As selegdes validas s3o Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padriao é Disabled (desmarcado).

Quando a sele¢do esta Desabilitada (desmarcada), a Resposta nao solicitada é
desabilitada para eventos de Classe 2. Para evitar overflow do buffer de
eventos, 0 DNP3 mestre deve coletar eventos de Classe 2.

Quando a sele¢do estd Habilitada (marcada), a Resposta n3o solicitada é
habilitada para eventos de Classe 2.

Habilitar ndo solicitado para Classe 3

As selegdes validas s3o Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).

Quando a selegao estd Desabilitada (desmarcada), a Resposta nao solicitada é
desabilitada para eventos de Classe 3. Para evitar overflow do buffer de
eventos, o DNP3 mestre deve coletar eventos de Classe 3.

Quando a sele¢do esta Habilitada (marcada), a Resposta ndo solicitada é
habilitada para eventos de Classe 3.

Enviar resposta nula ndo solicitada inicial na inicializagdo

As sele¢oes validas s3o Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).

Quando a selecio estd desabilitada (desmarcada), o controlador nao envia
resposta NULL nao solicitada com o bit RESTART IIN na inicializagao.

Quando a selegao esta habilitada (marcada), o controlador envia resposta
NULL nao solicitada com o bit RESTART IIN na inicializagao.

Esta selegao também é usada para enviar o bit Restart IIN durante as
alteragdes de configuracao de driver e de canal. Consulte Indicagdes internas
na pagina 107 para obter mais informacgoes.
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Habilitar confirmacdo
As sele¢oes validas sao Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).
Quando a sele¢io estad desabilitada (desmarcada), o controlador envia pacotes
de resposta com bit CON definido em seu cabegalho somente sob as condigdes
a seguir:

+ Quando a resposta tem dados de evento.

« Quando a resposta é de multiplos fragmentos.

« Quando a resposta nio solicitada é enviada.
Quando a selegao esta habilitada (marcada), o controlador sempre envia
pacotes de resposta com o bit CON definido em seu cabegalho, o que faz com
que o mestre DNP3 envie respostas confirmando que recebeu cada pacote de
resposta sem erro.
Habilite a sincronizacdo de tempo
As selegdes validas s3o Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).
Este parametro é usado com o intervalo de sincronizagao de tempo (x1 min).
Quando a selegio estd desabilitada (desmarcada), o controlador nio realiza
nenhuma sincronizagio de tempo.
Quando a sele¢do esta habilitada (marcada), o controlador define o bit de
indicagdo interna NEED_TIME (IIN1.4) na energizacao e em cada intervalo
configurado no intervalo de sincronizacao de tempo (x1 min).
Intervalo de sincronizagdo de tempo (x1 min)
Este pardmetro é usado com habilitar sincroniza¢ao de tempo. Valido somente
quando Habilitar sincronizag¢ao de tempo estiver habilitado (marcado).
A faixa valida é de 0 a 32767. O valor padrao é 0. Se o valor for o, o bit de
indicagdo interna NEED_TIME (IIN1.4) é definido na inicializag3o e depois a
cada minuto do intervalo de sincronizagao de tempo se o valor for maior que o.
Quando o pardmetro Enable Time Synchronization estd desabilitado
(desmarcado), o bit IIN1.4 nunca é ligado.
Tamanho max. de resposta
O controlador envia o frame da camada da aplicag¢ao para ajustar ao tamanho
maximo max. de resposta. Se o tamanho do pacote de resposta for maior que
esse valor, o controlador fragmenta o pacote de resposta.
A faixa vilida é de 27 a 2048 em bytes. O valor padrao é 2048.
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Tempo limite de confirmagdo (x1 ms)

Quando Habilitar confirmagao estd habilitado, o controlador aguarda a
Confirmacao da camada da aplicagao até que tempo limite de confirmagao
(X1 ms) expire.

A faixa vélida é de 100 a 65535 com incrementos de 1 ms. O valor padrio é
10000.

Namero de novas tentativas

Este parametro é apenas para resposta nao solicitada. Se este valor tiver o
maximo, 65535, significa tentativas infinitas de resposta nao solicitada.

A faixa vilida é de 0 a 65535. O valor padrao é o.
Nimero de eventos Classe 1

Se o controlador estiver configurado para nio iniciar respostas nao solicitadas
de classe 1, este pardmetro é usado para limitar o nimero maximo de eventos
que sao gerados e registrados no buffer de eventos para eventos de Classe 1.
Neste caso, o valor o desabilita a geragao de eventos de Classe 1.

Se o controlador estiver configurado para gerar respostas ndo solicitadas e o
namero de eventos de Classe 1 enfileirados atingir esse valor, é iniciada uma
resposta nio solicitada.

A faixa vélida é de 0 2 10000. O valor padrido é 10.
Consulte Registro de eventos DNP3 10K na pigina 123 para obter mais
informagoes.

Tempo de retengdo apds eventos de Classe 1(x 1s)

Este parametro é apenas para resposta nao solicitada de Classe 1. O
controlador retém os eventos durante o tempo de retengao apds eventos de
Classe 1 (x 1s) antes de iniciar uma resposta nio solicitada.

A faixa valida é de 0 a 65535. O valor padrao é 5.

O valor o indica que as respostas ndo serao atrasadas devido a este parametro.
Os pardmetros Number of Classe 1 Events e Hold Time after Classe 1 Events

(x 18) sao usados juntos para que, se um dos critérios for atendido, seja

transmitida uma resposta nao solicitada.

Por padrao, o tempo de retengao é disparado novamente para cada novo
evento detectado.
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Numero de eventos Classe 2
Se o controlador estiver configurado para nao iniciar respostas nao solicitadas
de classe 2, este parametro é usado para limitar o nimero maximo de eventos
que sdo gerados e registrados no buffer de eventos para eventos de Classe 2.
Neste caso, o valor o desabilita a geragdo de eventos de Classe 2.
Se o controlador estiver configurado para gerar respostas nao solicitadas e o
namero de eventos de Classe 2 enfileirados atingir esse valor, é iniciada uma
resposta nao solicitada.
A faixa véilida é de 0 210000. O valor padrio é 10.
Consulte Registro de eventos DNP3 10K na pigina 123 para obter mais
informagoes
Tempo de retengdo apds eventos de Classe 2 (x 1s)
Este parametro é apenas para resposta nao solicitada de Classe 2.
O controlador retém os eventos durante o tempo de retengio apds eventos de
Classe 2 (x 18) antes de iniciar uma resposta nao solicitada.
A faixa valida é de 0 a 65535. O valor padrdo é 5.
O valor o indica que as respostas nao serao atrasadas devido a este parametro.
Os parametros Number of Classe 2 Events e Hold Time after Classe 2 Events
(x 18) s3o usados juntos para que, se um dos critérios for atendido, seja
transmitida uma resposta nao solicitada.
Por padrio, o tempo de reten¢ao é disparado novamente para cada novo
evento detectado.
Numero de eventos Classe 3
Se o controlador estiver configurado para nao iniciar respostas nao solicitadas
de classe 3, este parametro é usado para limitar o nimero maximo de eventos
que sdo gerados e registrados no buffer de eventos para eventos de Classe 3.
Neste caso, o valor o desabilita a geragio de eventos de Classe 3.
Se o controlador estiver configurado para gerar respostas nao solicitadas e o
namero de eventos de Classe 3 enfileirados atingir esse valor, é iniciada uma
resposta ndo solicitada.
A faixa vélida é de 0 210000. O valor padrido é 10.
Consulte Registro de eventos DNP3 10K na pagina 123 para obter mais
informagoes.
Tempo de retengdo apds eventos de Classe 3 (x 1s)
Este parametro é apenas para resposta nao solicitada de Classe 3.
O controlador retém os eventos durante o tempo de retengio apds eventos de
Classe 3 (x 1s) antes de iniciar uma resposta nao solicitada.
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A faixa valida é de 0 a 65535. O valor padrao é 5.

O valor o indica que as respostas nao serao atrasadas devido a este parametro.
Os parametros Number of Classe 3 Events e Hold Time after Classe 3 Events
(x 18) s3o usados juntos para que, se um dos critérios for atendido, seja

transmitida uma resposta nao solicitada.

Por padrio, o tempo de reten¢ao é disparado novamente para cada novo
evento detectado.

Selecionar tempo limite (x 1s)

A faixa valida é de 1a 65535. O valor padrao é 10.

Este pardmetro é usado para controlar o bloco de saida de relé de controle
(CROB) e 0 bloco de saida analdgica (AOB). Apds receber a solicitagio com o
c6digo de fungdo FC_SELECT(3), o DNP3 mestre deve enviar a solicitagio com

o cbdigo de fungdo FC_OPERATE(4) dentro deste tempo configurado.

Dados e configuragdo do objeto DNP3

Micro870 o
Remote Run Program
Program
3, i3 a
Download Upload Diagnose Secure ¥
-Controller ~  DNP3 Slave - DNP3 Mapping
General
Memory Add Delete Import Export
Startup/Faults
Serial Port Binary Input | Analog Input | Counter | Double Binary Input | Binary Output | Analog Output | Small BCD
USB Port Index Variable Name Data Type Class Flag

Ethernet
-DNP3 Slave
|
-~ DNP3 Data Set Descriptor
i DNP3 Data Set Prototype
Interrupts
Modbus Mapping
Real Time Clock
Embedded I/0
Data Log
Recipe
-Motion
< New Axis >
* < New Axis >
[=-Plug-in Modules
< Empty »
‘< Empty >
L<Empty >
-Expansion Modules
i+ < Available >
i< Available >

-

A selecao de mapeamento DNP3 em DNP3 escravo nas propriedades do
controlador permite definir o mapeamento do objeto DNP3 listado e as
propriedades do objeto (nimero de classe, status on-line/oft-line, flags de
qualidade do objeto, bandas mortas e/ou limites) para variaveis do
controlador.

Consulte Objetos DNP3 e varidveis do controlador na pagina 108 para obter
mais informagoes.
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Autenticagdo sequra DNP3

O controlador implementa a autenticagao segura DNP3 com base na
especificacao DNP3, suplemento para o Volume 2, autenticagao segura,
Versoes 2.00 € 5.00.

A autenticagdo segura DNP3 foi implementada na camada de aplicagio DNP3
do sistema do controlador. Todos os pardmetros que vocé configurar em
relacao a autenticagao segura DNP3 na configuragio da camada de aplicagio

escrava DNP3 eles afetardo todas as portas configuradas para o protocolo
DNP3 no controlador.

Habilitar autenticagdo sequra

As selegdes validas s3o Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padriao é Disabled (desmarcado).

Quando a sele¢do esta Desabilitada (desmarcada), o controlador desabilita o
subsistema de autenticacao segura DNP3.

Quando a selegao estd Habilitada (marcada), o controlador habilita o
subsistema de autenticagao segura DNP3.

Versdo de autenticagdo sequra

Este pardmetro especifica a versao de autenticagao que este controlador
escravo DNP3 usa.

Selecione 2 para autenticagio segura versao 2 e selecione 5 para autentica¢ao
segura versao 5. O valor padrio é 2.

Habilitar o modo agressivo na autenticagdo sequra

As sele¢oes validas sao Enabled (marcada) e Disabled (desmarcada). O valor
padrao é Disabled (desmarcado).

Quando a selegao estd Desabilitada (desmarcada), o controlador desabilita o
modo agressivo DNP3 no subsistema de autenticagdo segura.

Quando a sele¢do estd Habilitada (marcada), o controlador habilita o modo
agressivo DNP3 no subsistema de autenticagao segura.
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Cddigo de fungdo critico na autenticagdo segura

Critical Function Codes:

0 { Non-Critical | 8 { Non-Critical |21 [ Critical 29 [ Critical

[ Non-Critical

2

[ Non-Critical ]22[ Non-Critical } 30 [ Non-Critical
Critical l

3 Critical 1 { Non-Critical ]24[ Critical ] 129I Non-Critical

10‘ Non-Critical ]23| Non-Critical | 31 [ Critical ]
\

5 Critical 13 [ Critical ]26[ Non-Critical l

] Critical 14 [ Critical ] 27 [ Non-Critical l

)

Jo
[ )
[ ]

4 [ Critical ] 12 | Non-Critical | 25 | Non-Critical | 130[ Non-Critical |

[ s
[ )
[ 1

7 | Non-Critical | 20 [ Critical ] 28 [ Non-Critical l

Este c6digo de fungao critico na pagina de configuragio do escravo DNP3 é
usado para definir a lista dos cddigos de fungao criticos na autenticagao
segura. Um cédigo de fungao critico deve ser definido clicando no icone de
ndmero para altera-lo entre Critico e Nao critico.

A tabela a seguir mostra o estado padrao dos cédigos de fungao definidos no
software Connected Components Workbench.

Codigos de funcao

Cadigo de fungao CFs criticos Cadigo de fungao CFs criticos
0(0x00) nao critico 20 (0x14) critico
1(0x01) nao critico 21(0x15) critico
2(0x02) critico 22(0x16) nao critico
3(0x04) critico 23(0x17) nao critico
4(0x04) critico 24(0x18) critico
5(0x05) critico 25(0x19) nao critico
6 (0x06) critico 26 (0x1A) nao critico
7(0x07) nao critico 27(0x1B) nao critico
8(0x08) nao critico 28 (0x1C) nao critico
9(0x09) nao critico 29 (0x1D) critico

10 (0x0A) nao critico 30 (0xIE) nao critico
11(0x0B) ndo critico 31(0x1F) critico

12 (0x0C) nao critico 129 (0x81) nao critico
13(0x0D) critico 130(0x82) nao critico
14 (0x0E) critico

Intervalo de alteragdo da chave da sesséo esperada (x1 min) na autenticagdo sequra

Este parametro é usado para configurar o intervalo de alteragio da chave da
sessdo esperada em minutos.

A faixa vilida é de 1a 120 min. O valor padrao é de 15 min.
Quando o DNP3 mestre nio altera a chave da sessio dentro do tempo

configurado, o controlador invalida a chave da sessdo e seu estado para
cada usudrio.
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Contagem de alteracdes da chave da sessdo esperada (x1 min) na autenticagdo sequra

Este parametro é usado para configurar a contagem de alteragoes da chave da
sessao esperada em minutos.

A faixa vélida é de 12 10000. O valor padrio é 1000.
Tempo limite de resposta (x100 ms) na autenticagdo sequra
Este pardmetro é usado para configurar o tempo limite de resposta em 100 ms.

A faixa vélida é de 0 2 1200 (120 s). O valor padrio é 20 (2 s).

Contagem madxima de erros na autenticagdo sequra
Este parametro é usado para configurar a contagem maxima de erros.

A faixa vilida é de o a 10. O valor padrao é 2.

Algoritmo HMAC em autenticagdo segura

Este parametro é usado para configurar o algoritmo HMAC.
« SHA-1
- Truncado para 4 octetos (serial)
- Truncado para 10 octetos (em rede)
« SHA-256
- Truncado para 8 octetos (serial)
- Truncado para 16 octetos (em rede)

O valor padrao é SHA-256.

Atualizar chave na autenticagdo segura

Este parametro é usado para definir a autenticag¢ao segura das informacdes do
usudrio.

No software Connected Components Workbench, é possivel criar as chaves de
usudrio na pagina de configuragio do escravo DNP3.

Micro870 + X [ehaElet
R

Micro870

® Connect

Connection path
a Q

Secure v Help

4

& £
Download ~ Upload ~ Diagnose

Update Key Configuration

=-Controller
General
Memory
Startup/Faults
Serial Port

Add Delete Encrypt

User Number ~ User Role User Name  Update Key

USB Port LI

Single User ¥ | XYZ

44E8C74DC40908AEBO0D028142CFBICCATT31219F210326F 3CF6635.

Ethernet
DNP3 Slave
DNP2 Mapping
DNP3 Data Set Descri
DNP3 Data Set Prototy

After selecting OK, all the unencrypted keys will be encrypted automatically.

Interrupts
Modbus Mapping
Real Time Clock
Embedded 1/0
Data Log

AES-128 ~

Key Wrap Algorithm:

Update Key:

Critical Function Codes:
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Ntmero do usudrio
A faixa valida é de 1 a 65535.

Funcao do usudrio

Uma lista suspensa com a sele¢ao de varias fungoes que vocé pode definir para
cada nmero de usudrio (Visualizador, Operador, Engenheiro, Instalador,
SECADM, SECAUD, RBACMNT e usuario unico).

Nome do usudrio
Defina o nome exclusivo para cada usudrio, com até 32 caracteres (nimeros,
letras e simbolos).

Chave de atualizacao
Atecla a ser usada por cada usudrio, com até 32 digitos hexadecimais.

Siga estas etapas para criar um novo usuario.

1. Clique em Configure para abrir Update Key.
2. Clique em Add.

3. Insira o nimero do usudrio, selecione a fun¢ao do usuario, insira 0o nome
do usudrio e insira a chave de atualiza¢do.

Clique em Encrypt ou OK para criar o novo usudrio.

5. Baixe o projeto para o controlador para atualizar as informacdes do
usudrio no controlador.

Para remover um usuario existente, siga estas etapas.

1. Clique em Configure para abrir Update Key.

2. Selecione o usudrio a ser removido e clique em Delete.
3. Clique em OK para fechar a janela.
4.

Baixe o projeto para o controlador para atualizar as informagdes do
usudrio no controlador.

Atualizar o método de alteracdo da chave e a chave da autoridade de certificagao

IMPORTANTE  Esse recurso esta disponivel somente na autenticagao segura versao 5.

Uma chave de autoridade de certifica¢ao é uma chave simétrica (encriptada) ou
publica (nio criptografada) armazenada no controlador para autenticagio com
o mestre DNP3 quando uma solicitagio de mudanga de chave é processada.

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022 97



Capitulo 6

Protocolo de rede distribuida do controlador Micro870

Chave simétrica

Certificate Authority Key Configuration x

Symmetric Key

After selecting OK, the Symmetric Key will be encrypted automatically.

Update Key Change Method: AES-256 / SHA-256-HMAC ¥

Certificate Authority Key:

Chave publica

Coanteall NaD2 <l

Certificate Authority Key Configuration X

S public Key

Update Key Change Method: RSA-2048 / RSA SHA-256 / SHA-256-HMAC +

Certificate Authority Key: Configure

O tipo de chave usado no certificado é baseado na configuragao Update Key
Change Method que vocé selecionou na configuragao. Para definir a chave,
selecione uma das configuragdes a seguir.

« Parausar a chave simétrica na autorizagao:
- AES-128/SHA-1-HMAC
- AES-256/SHA-256-HMAC

« Parausar a chave ptblica na autorizagio:
- RSA-2048/RSA SHA-256/SHA-256/HMAC
- RSA-3072/RSA SHA-256/SHA-256-HMAC

Para configurar a chave de autorizagao de certificado, clique em Configurar.

Para definir uma chave simétrica, insira 32 ou 64 caracteres no campo,
dependendo do método de alteragio da chave de atualiza¢ao que vocé
selecionou. Clique em OK para aceitar e criptografar a chave.

Para definir uma chave publica, vocé deve gerar uma chave publica RSA-2048
ou RSA-3072, dependendo do método de alteragao da chave de atualizagao
selecionado e inseri-la no campo. Clique em OK para aceitar as alteragdes.
As chaves publicas n3o sao criptografadas.
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Exemplo de uma chave

Contraller - DNP2 Slava.
Certificate Authority Key Configuration X

Public Key

MIIBIJANBgkqhkiGOwWOBAQEFAAOCAQSAMIIBCgKCAQEAVAZopllrglk2YSEMROD
idMgJ/YcBIU3QFXBw1kmwtHc46X20bSxbyUkub9wtfSplSehcDjXwIRRPcbKHT20
tFOKEYPTwDhki)p4)aSITVpkfUOqvyzhfDJPkGYXdoBgvXjIXiOfxmcb2srziYxA

41X +XSIAAIrAVG8zx5L1pT5PZEXKpfAOpMWKmjyZsiy8gBYVHFESmkkuUSS5Bux
n8PpzefMo/Tewoj0DCFCnaeihNeng7RuYzXkMASVRx9XOgRYhtBw25GRLIDks T
yeNAul60f6TPIPCgBSeE3BDncgO5UpltkuHIWIZpi2wFTOW3ACGTVIQHDKKEVRZ
DwIDAQAB

| OK | | Cancel

Update Key Change Method:
Update Key:

Certificate Authority Key:

| Rsa-2048 / RSA SHA-256 / SHA-256-HMAC ¥

Configuragdo de variagGo padrdo

Esta configuragdo é usada para definir as varia¢des padrao em uma resposta a
uma solicitagdo coleta de Classe o.

No software Connected Components Workbench versao 20.01.00 ou posterior,
vocé pode selecionar Default Variation Table na pagina de configuragio do
escravo DNP3 para alterar a configuragao.

Micro870 + X eIl

Micro870

3 £ a
Download Upload agnose Secure ~

[*)

=-Controller

General

Memory

Startup/Faults

Serial Port

USB Port

Ethernet

= DNP3 Slave

i~ DNP3 Mapping

i DNP3 Data Set Descriptor
“. DNP3 Data Set Prototype

Interrupts

-

Run
Remote Run
Program

Program

Controller - DNP3 Slave

Default Variation

Default Variation Table

Secure Authentication
Enable Secure Authentication
Secure Authentication Version: 2 &

[] Enable Aggressive Made

Modbus Mapping

N Expected Session Key Change Interval: |15 min
Real Time Clock

Embedded I/O Expected Session Key Change Count:  |1000
Dataifog Reply Timeout: 20 x100ms
Recipe
=-Motion Maximum Error Count: 2
Slew il HMAC Algorithm: SHA255 -
< New Axis >
[=-Plug-in Modules Key Wrap Algorithm: AES-128 v
< Empty > Undiate Kev I
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DNP3 Default Variation

Object
Binary Input Static Object
Binary Input Change Object
Double Bit Binary Input Static Object
Double Bit Binary Input Change Object
Binary Output Static Object
Binary Output Change Object
Binary Output Command
16bits Counter Static Object
32bits Counter Static Object
16bits Frozen Counter Static Object
32bits Frozen Counter Static Object
16bits Counter Change Object
32bits Counter Change Object
16bits Frozen Counter Change Object
32bits Frozen Counter Change Object
16bits Analog Input Static Object
32bits Analog Input Static Object

Short Float Analog Input

Default Variation

1 - Packed format i
3 - With relative time -
1 - Packed format -4
3 - With relative time it
2 - Output Status with flag b
2 - Status with time bl
2 - Command status with time 2
6 - 16-bit without flag 7
5 - 32-bit without flag e
10 - 16-bit without flag bd
9 - 32-bit without flag <
2 - 16-bit with flag h
1 - 32-bit with flag &
2 - 16-bit with flag b
1 - 32-bit with flag W
4 - 16-bit without flag 7
3 - 32-bit without flag e

5 - Single-precision, floating-point with flag

‘ OK | ‘ Cancel

Tabela 7 mostra a estrutura do arquivo de configura¢ao de variagio padrao
DNP3.

Tabela 7 - Arquivo de configuragao de variacao padrao DNP3

Grupo

Variagao padrao para os seguintes objetos

Variagao padrao

Variagdes padrao alternativas

1

Objeto estatico de entrada binaria

1- Formato empacotado

0 - Todas as variagoes
2-Com flag

Objeto de alteragdo de entrada binaria

3 - Com tempo relativo

0 - Todas as variagdes
1-Sem tempo
2 - Com tempo absoluto

Objeto estatico de entrada binaria de bit duplo

1- Formato empacotado

0 - Todas as variagdes
2-Com flag

Objeto de alteracao de entrada binaria de bit duplo

3 - Com tempo relativo

0 - Todas as variagoes
1-Sem tempo
2 - Com tempo absoluto

10

Objeto estatico de saida binaria

2 - Status de saida com flag

0 - Todas as variagdes
1- Formato empacotado

il

Objeto de alteracao de saida binaria

2 - Status com tempo

0 - Todas as variagdes
1- Status sem tempo

13

Comando de saida binaria

2 - Status de comando com tempo

0 - Todas as variagoes
1- Status de comando sem tempo

20

Objeto estatico do contador de 16 bits

6 - 16 bits sem flag

0 - Todas as variagdes
1- 32 bits com flag
2 -16 bits com flag
5 - 32 bits sem flag

Objeto estatico do contador de 32 bits

5 - 32 bits sem flag

0 - Todas as variagoes
1- 32 bits com flag
2 -16 bits com flag
6 - 16 bits sem flag

2

Objeto estatico do contador de 16 bits congelado

10 - 16 bits sem flag

0 - Todas as variagoes

1- 32 bits com flag

2 -16 bits com flag

5 - 32 bits com flag e tempo
6 - 16 bits com flag e tempo
9 - 32 bits sem flag

Objeto estatico do contador de 32 bits congelado

9 - 32 bits sem flag

0 - Todas as variagdes

1- 32 bits com flag

2 -16 bits com flag

5 - 32 bits com flag e tempo
6 - 16 bits com flag e tempo
10 - 16 bits sem flag

100
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Tabela 7 - Arquivo de configuragao de variagao padrao DNP3 (Continuagao)

Grupo

Variacao padrao para os seguintes objetos

Variacao padrao

Variagdes padrao alternativas

22

Objeto de alteracdo do contador de 16 bits

2 -16 bits com flag

0 - Todas as variagoes
1-32 bits com flag

5 - 32 bits com flag e tempo
6 - 16 bits com flag e tempo

Objeto de alteracao do contador de 32 bits

1- 32 bits com flag

0 - Todas as variagdes

2 -16 bits com flag

5 - 32 bits com flag e tempo
6 - 16 bits com flag e tempo

23

Objeto de alteracao do contador de 16 bits congelado

2 - 16 bits com flag

0 - Todas as variagoes

1- 32 bits com flag

5 - 32 bits com flag e tempo
6 - 16 bits com flag e tempo

Objeto de alteragdo do contador de 32 bits congelado

1- 32 bits com flag

0 - Todas as variagoes

2 -16 bits com flag

5 - 32 bits com flag e tempo
6 - 16 bits com flag e tempo

30

Objeto estatico de entrada analégica de 16 bits

4-16 bits sem flag

0 - Todas as variagdes

1- 32 bits com flag

2 -16 bits com flag

3 - 32 bits sem flag

5 - Precisao Unica, ponto flutuante com flag
5 - Precisao dupla, ponto flutuante com flag

Objeto estético de entrada analdgica de 32 bits

3 - 32 bits sem flag

0 - Todas as variagoes

1- 32 bits com flag

2 -16 bits com flag

4 -16 bits sem flag

5 - Precisao Unica, ponto flutuante com flag
5 - Precisao dupla, ponto flutuante com flag

Entrada analdgica flutuante curta

5 - Precisao Unica, ponto flutuante com flag

0 - Todas as variagoes

1- 32 bits com flag

2 -16 bits com flag

3-32 bits sem flag

4 -16 bits sem flag

5 - Precisao dupla, ponto flutuante com flag

32

Objeto de alteracao da entrada analégica de 16 bits

2 - 16 bits sem tempo

0 - Todas as variagdes

1-32 bits sem tempo

3 - 32 bits com tempo

4 -16 bits com tempo

5 - Precisao Unica, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao dupla, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao Unica, ponto flutuante com tempo
8 - Precisao dupla, ponto flutuante com tempo

Objeto de alteracao da entrada analdgica de 32 bits

1- 32 bits sem tempo

0 - Todas as variagoes

2 - 16 bits sem tempo

3 - 32 bits com tempo

4 -16 bits com tempo

5 - Precisao Unica, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao dupla, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao Unica, ponto flutuante com tempo
8 - Precisao dupla, ponto flutuante com tempo

Objeto de alteracao de entrada analdgica flutuante
curta

5 - Precisdo Unica, ponto flutuante sem tempo

0 - Todas as variagoes

1-32 bits sem tempo

2 - 16 bits sem tempo

3 - 32 bits com tempo

4 -16 bits com tempo

5 - Precisao dupla, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisdo Unica, ponto flutuante com tempo
8 - Precisao dupla, ponto flutuante com tempo
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Tabela 7 - Arquivo de configuragao de variagao padrao DNP3 (Continuagao)

Grupo

Variacao padrao para os seguintes objetos

Variacao padrao

Variagdes padrao alternativas

33

Objeto de alteragao da entrada analdgica de 16 bits
congelada

2 - 16 bits sem tempo

0 - Todas as variagoes

1-32 bits sem tempo

3 - 32 bits com tempo

4 -16 bits com tempo

5 - Precisao Unica, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao dupla, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao Unica, ponto flutuante com tempo
8 - Precisao dupla, ponto flutuante com tempo

Objeto de alteracéo da entrada analdgica de 32 bits
congelada

1- 32 bits sem tempo

0 - Todas as variagoes

2 - 16 bits sem tempo

3 - 32 bits com tempo

4 -16 bits com tempo

5 - Precisao Unica, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao dupla, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao Unica, ponto flutuante com tempo
8 - Precisao dupla, ponto flutuante com tempo

Objeto de alteracao de entrada analdgica de flutuagao
curta congelada

5 - Precisao Unica, ponto flutuante sem tempo

0 - Todas as variagoes

1- 32 bits sem tempo

2 - 16 bits sem tempo

3 - 32 bits com tempo

4 -16 bits com tempo

5 - Precisao dupla, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao Unica, ponto flutuante com tempo
8 - Precisao dupla, ponto flutuante com tempo

34

Banda morta de relatdrio de entrada analdgica de 16
bits

1-16 bits

0 - Todas as variagoes
2 - 32 bits
5 - Precisao Unica, ponto flutuante

Banda morta de relatério de entrada analégica de 32
bits

2 - 32 bits

0 - Todas as variagoes
1-16 bits
5 - Precisao Unica, ponto flutuante

Banda morta de relatdrio de entrada analdgica de
flutuagao curta

5 - Precisao Unica, ponto flutuante

0 - Todas as variagoes
1-16 bits
2 - 32 bits

40

Objeto estatico de saida analdgica de 16 bits

2 - 16 bits com flag

0 - Todas as variagdes

1- 32 bits com flag

3 - Precisao Unica, ponto flutuante com flag
5 - Precisao dupla, ponto flutuante com flag

Objeto estatico de saida analdgica de 32 bits

1- 32 bits com flag

0 - Todas as variagoes

2 -16 bits com flag

3 - Precisdo Unica, ponto flutuante com flag
5 - Precisao dupla, ponto flutuante com flag

Status da saida analdgica flutuante curta

3 - Precisdo Unica, ponto flutuante com flag

0 - Todas as variagoes

1- 32 bits com flag

2 -16 bits com flag

5 - Precisao dupla, ponto flutuante com flag
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Objeto de alteracao de saida analdgica de 16 bits

2 - 16 bits sem tempo

0 - Todas as variagdes

1-32 bits sem tempo

3 - 32 bits com tempo

4 -16 bits com tempo

5 - Precisao Unica, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao dupla, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao Unica, ponto flutuante com tempo
8 - Precisao dupla, ponto flutuante com tempo

Objeto de alteracdo de saida analdgica de 32 bits

1-32 bits sem tempo

0 - Todas as variagoes

2 - 16 bits sem tempo

3 - 32 bits com tempo

4 -16 bits com tempo

5 - Precisdo Unica, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao dupla, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisdo Unica, ponto flutuante com tempo
8 - Precisao dupla, ponto flutuante com tempo

Objeto de alteracao de saida analdgica flutuante curta

5 - Precisdo Unica, ponto flutuante sem tempo

0 - Todas as variagoes

1-32 bits sem tempo

2 - 16 bits sem tempo

3 - 32 bits com tempo

4 -16 bits com tempo

5 - Precisao dupla, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao Unica, ponto flutuante com tempo
8 - Precisao dupla, ponto flutuante com tempo
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Tabela 7 - Arquivo de configuragao de variagao padrao DNP3 (Continuagao)

Grupo

Variacao padrao para os seguintes objetos

Variacao padrao Variagdes padrao alternativas

43

Objeto de alteragao de comando de saida analdgica de

16 bits

0 - Todas as variagoes

1-32 bits sem tempo

3 - 32 bits com tempo

4 -16 bits com tempo

5 - Precisao Unica, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao dupla, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao Unica, ponto flutuante com tempo
8 - Precisao dupla, ponto flutuante com tempo

2 - 16 bits sem tempo

Objeto de alteracao de comando de saida analdgica de

32 bits

0 - Todas as variagoes

2 - 16 bits sem tempo

3 - 32 bits com tempo

4 -16 bits com tempo

5 - Precisao Unica, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao dupla, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao Unica, ponto flutuante com tempo
8 - Precisao dupla, ponto flutuante com tempo

1- 32 bits sem tempo

Objeto de alteracao de comando de saida analdgica

flutuante cursta

0 - Todas as variagoes

1- 32 bits sem tempo

2 - 16 bits sem tempo

3 - 32 bits com tempo

4 -16 bits com tempo

5 - Precisao dupla, ponto flutuante sem tempo
5 - Precisao Unica, ponto flutuante com tempo
8 - Precisao dupla, ponto flutuante com tempo

5 - Precisao Unica, ponto flutuante sem tempo

Camada de aplicacao
escrava DNP3
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Esta se¢ao aborda os cddigos de fun¢ao da camada de aplicagao escrava DNP3 e
indicagoes internas. Todos os cédigos de fungio suportados no controlador
estio resumidos em Cddigos de funcio para DNP3 em controladores Micro870

na pagina 130.

Para obter detalhes sobre formatos de pacote para a solicita¢ao e a resposta,
consulte as especificagdes do protocolo DNP3.

Cadigos de funcao
CONFIRM (Byte FC = 0x00)

00 — Confirmar

Um mestre DNP3 envia uma mensagem com este cédigo de fung¢ao para
confirmar o recebimento de um fragmento de resposta. Em um ambiente
geral, o controlador recebe uma resposta com este cédigo de fungao. Mas o
controlador pode gerar uma resposta com este cédigo de fun¢io quando um
mestre DNP3 envia uma solicitagao com o bit CON definido no cabegalho de
controle da aplicagao.

READ (FC Byte = 0x01)

o1 - Ler
O cédigo da fungao READ é usado por um mestre DNP3 para solicitar dados do
controlador.
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WRITE (FC Byte = 0x02)

02 - Gravar

O cédigo da fungao WRITE é usado para gravar o contetido de objetos DNP3 do
mestre DNP3 para o controlador. Este cddigo de fun¢ao é usado para limpar o
bit IIN1.7 [DEVICE_RESTART], definir o tempo no controlador e baixar
programas do usudrio para o controlador.

SELECT (FC Byte = 0x03)

03 — Selecionar

O cédigo de fungao SELECT é usado em conjunto com o codigo de fungao
OPERATE como parte do método select-before-operate para emitir
solicitagdes de controle. Este procedimento é usado para controlar objetos de
saida binaria (CROB) ou de saida analdgica (AOB).

OPERATE (FC Byte = 0x04)

04 — Operar
Consulte SELECT (FC Byte = 0x03) na pagina 104.

DIRECT_OPERATE (FC Byte = 0x05)

05 — Operagao direta

Esta fungdo de operagao direta é semelhante ao cédigo de fungao
FC_OPERATE exceto que nao é necessario nenhum comando de sele¢ao
precedente.

DIRECT_OPERATE_NR (FC Byte = 0x06)

06 — Operagao direta sem resp

Consulte DIRECT OPERATE (FC Byte = 0x05). Nenhuma mensagem de
resposta é retornada quando esta solicitagdo é emitida a partir de um mestre
DNP3.

IMMED_FREEZE (FC Byte = 0x07)

07 — Congelamento imediato

Ao receber uma solicitagao com esta fung¢ao, o controlador copia o valor atual
de um ponto do contador para um local de meméria separado associado ao
mesmo ponto. O valor copiado permanece constante até a préxima operagao
de congelamento para o mesmo ponto.

IMMED_FREEZE_NR (FC Byte = 0x08)

08 — Congelamento imediato sem resposta
Consulte IMMED_FREEZE (FC Byte = 0x07). Nenhuma mensagem de resposta
é retornada quando esta solicitagio é emitida a partir de um mestre DNP3.
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FREEZE_CLEAR (FC Byte = 0x09)
09 — Congelar e limpar

Ao receber uma solicitagao com esta fung¢ao, o controlador copia o valor atual
para o valor congelado, em seguida atribui o imediatamente para o valor atual.

FREEZE_CLEAR_NR (FC Byte = 0x0A)

10 — Congelar e limpar sem resp
Consulte FREEZE_CLEAR (FC Byte = 0x09). Nenhuma mensagem de resposta
é retornada quando esta solicitagao é emitida a partir de um mestre DNP3.

COLD_RESTART (FC Byte = 0x0D)

13 — Partida a frio
Este cdigo de fungao forga o controlador a executar um reinicio completo na
energizacao.

WARM_RESTART (FC Byte = 0xOE)

14 — Reinicio a quente
Este c6digo de fungio forga o controlador a executar um reset parcial.

INITIALIZE_APPL (FC Byte = 0x10)

16 — Inicializar aplicacao
Este cdigo de fung¢do é usado para inicializar o programa do usudrio que foi
baixado pelo software Connected Components Workbench.

START_APPL (FC Byte = 0x11)

17 — Iniciar a aplicagio.
Este c6digo de fungao é usado para iniciar o programa do usudrio que foi
baixado pelo software Connected Components Workbench.

STOP_APPL (FC Byte = 0x12)

18 — Parar a aplicagdo
Este c6digo de fungao é usado para parar o programa do usudrio que foi
baixado pelo software Connected Components Workbench.

ENABLE_UNSOLICITED (FC Byte = 0x14)
20 — Habilitar mensagem nio solicitada

Esta fungdo é usada para habilitar dinamicamente mensagens nio solicitadas
geradas no controlador.
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DISABLE_UNSOLICITED (FC Byte = 0x15)

21 — Desabilitar mensagem nao solicitada
Esta fungao é usada para desabilitar dinamicamente mensagens nao
solicitadas geradas no controlador.

DELAY_MEASURE (FC Byte = 0x17)

23 — Medigao de atraso, usada para procedimento n3o rede local
Este cdigo de fung¢do é usado para medir o tempo de atraso do canal de
comunicacao.

RECORD_CURRENT_TIME (FC Byte = 0x18)

24 — Registrar hora atual, usada para procedimento de rede local
Este c6digo de fungao é usado no procedimento para sincronizar os
controladores que se comunicam através de uma rede local.

OPEN_FILE (FC Byte = 0x19)

25 — Abrir arquivo
Este cdigo de fungao é usado para tornar um arquivo disponivel para leitura
ou gravacao.

CLOSE_FILE (FC Byte = 0x1A)

26 — Fechar arquivo
Apds a operagdo de leitura ou gravagao do arquivo, este cédigo de fungio é
usado para desbloquear o arquivo.

DELETE_FILE (FC Byte = Ox1B)

27 — Excluir arquivo
Um mestre DNP3 usa este cddigo de fun¢ao para excluir um arquivo.

GET_FILE_INFO(FC Byte = 0xIC)

28 — Obter informagoes de arquivo
Este cdigo de fungao é para o mestre recuperar informagoes sobre um arquivo
no controlador.

AUTHENTICATE_FILE (FC Byte = 0x1D)

29 — Autenticar arquivo
Este c6digo de fungdo é usado para obter uma chave de autenticagao que é
necessaria para abrir ou excluir um arquivo.

ABORT_FILE (FC Byte = Ox1E)

30 — Cancelar arquivo
Este cdigo de fungao é usado para solicitar imediatamente o encerramento da
operagao de leitura/gravacao atual e fechar o arquivo, sem salvar.
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ACTIVATE_CONFIG (FC Byte = Ox1F)

31 — Ativar configuracao
Este c6digo de fungao é usado para comegar a usar a configuracao ou o cédigo
executavel especificado pelos objetos incluidos na solicitagao.

AUTHENTICATE_REQ (FC Byte = 0x20)

32 — Solicitagdo de autenticagio
O mestre usa esse codigo de fungao ao enviar para o controlador mensagens de
autenticagao que exigem uma resposta

AUTHENTICATE_ERR (FC Byte = 0x21)

33 — Solicitagao de autenticagao sem resp
Este c6digo de fungao é usado pelo mestre para enviar mensagens de
autenticagdo quando nio é necessaria uma resposta de retorno.

RESPONSE (FC Byte = 0x22)

129 — Resposta
Todas as respostas usam este cddigo de funcao, exceto as mensagens de
resposta nao solicitada.

UNSOLICITED_RESPONSE (FC Byte = 0x23)

130 — Resposta nio solicitada
Respostas nao solicitadas sempre usam este codigo de fun¢ao independente de
quais objetos DNP3 estdo incluidos.

AUTHENTICATE_RESPONSE (FC Byte = 0x24)

131 — Resposta de autenticagio
Este c6digo de fungao é usado para emitir mensagens de autenticagao para
0 mestre.

Indicacoes internas

Os bits de indicagdo interna sao definidos sob as seguintes condigoes dos
controladores:

« IIN1.0: ALL_STATIONS. Este bit é ativado quando é recebida uma
mensagem de todas as estagoes.

« IIN1.1: CLASS_1_EVENTS. Este bit é definido quando est3o disponiveis
os dados de evento Classe 1.

« IIN1.2: CLASS_2_EVENTS. Este bit é definido quando est3o disponiveis
os dados de evento Classe 2.

« IIN1.3: CLASS_3_EVENTS. Este bit é definido quando estao disponiveis
os dados de evento Classe 3.

+ IIN1.4: NEED_TIME. Este bit é definido quando é necessdria a
sincronizagdo de tempo.
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« IIN1.5: LOCAL_CONTROL. Este bit é ativado quando o controlador estd
no modo nao execugao.

« IIN1.6: DEVICE_TROUBLE. Este bit é ativado quando o controlador estd
no modo com falha.

« IIN1.7: DEVICE_RESTART. Este bit é ativado quando o driver DNP3 é
recém-configurado, na configuragao do canal ou quando o controlador
foi reiniciado. Para definir este bit durante a configuragao do driver e a
configuracao do canal, é necessario selecionar Send Init. Nao sol. Resp
nula na configuragao Reiniciar e definir o bit de status S:36/13 como
1antes de fazer o download para o controlador.

« IIN2.0: NO_FUNC_CODE_SUPPORT. Este bit é ativado quando é
recebida uma solicitagao que tem um cédigo de fun¢ao desconhecido.

« IIN2.1: OBJECT_UNKNOWN. Este bit é ativado quando é recebida uma
solicitagdo que tem um objeto desconhecido.

« IIN2.2: PARAMETER_ERROR. Este bit é definido quando é recebida uma
solicitagao com um campo de qualificador/intervalo que n3o pode ser
processado.

« IIN2.3: EVENT_BUFFER_OVERFLOW. Este bit é ativado quando hd uma
condi¢ao de overflow do buffer de evento no controlador e pelo menos
um evento nao confirmado foi perdido.

« IIN2.4:ALREADY_EXECUTING. Nao suportados.

« IIN2.5: CONFIG_CORRUPT. Este bit é definido quando sio detectados
um tipo de arquivo ruim e um nimero de arquivo ruim.

« IIN2.6: Reservado.
« IIN2.7: Reservado.

Objetos DNP3 e variaveis do Todos os objetos DNP3 suportados pelo controlador estao resumidos na Tabela
controlador de implementacio para controladores Micro870 na pagina 132.

As varidveis usadas nos objetos DNP3 nio sio as mesmas usadas no
controlador, mas sdo similares. E necessario fazer o mapeamento entre
variaveis em objetos DNP3 e varidveis do controlador.

Visdo geral

Os objetos de dados DNP3 que sdo implementados no controlador estio
listados abaixo:

« Objeto de entrada bindria DNP3

« Objeto de entrada binaria de bit duplo DNP3
« Objeto de saida bindria DNP3

« Objeto contador DNP3

« Objeto contador congelado DNP3

« Objeto de entrada analégica DNP3

« Objeto de saida analégica DNP3

« Objeto BCD DNP3

« Objeto Data-Set DNP3

Alguns dos objetos sao divididos em varios arquivos de objeto para mapear
dados no controlador.
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« Objeto Counter — Objeto contador de 16 e 32 bits

« Objeto Analog Input — Objeto de entrada analdgica de 16 e 32 bits e
objeto de entrada analdgica de ponto flutuante curto.

« Objeto Analog Output — Objeto de saida analdgica de 16 e 32 bits e objeto

de saida analdgica de ponto flutuante curto.

Mapeamento DNP3 para controladores Micro870

Micro870

4

& £
Download ~ Upload  Diagnose

[=+Controller

General

Memory
Startup/Faults
Serial Port

USB Port

Ethernet

[=-DNP3 Slave

|
- DNP3 Data Set Descriptor
\. DNP3 Data Set Prototype
Interrupts

Modbus Mapping
Real Time Clock
Embedded I/0
Data Log

Recipe

= Motion

< New Axis >

< New Axis >
©-Plug-in Modules

< Empty >

< Empty >

< Empty »
[=+Expansion Modules
< Available >

< Available >

Secure ¥

+ | DNP3 Slave - DNP3 Mapping

Add Delete Import

Micro870 + X [SEREENES
un

Binary Input | Analog Input | Counter | Double Binary Input | Binary Qutput | Analog Output | Small BCD

Index Variable Name

-

Data Type Class Flag

Vocé pode criar os diferentes objetos de dados mapeando-os para as variaveis
criadas no controlador. Vocé pode configurar o objeto Data para cada objeto
DNP3 na pagina de configuracao DNP3 Slave. As varidveis podem ser dos tipos
de dados BOOL, INT, DINT ou REAL.

Dados do objeto DNP3
Tabela 8 - Relagao entre o banco de dados do objeto DNP3 e as variaveis do Micro800
Objetos DNP Variaveis Micro800
. G PR N Maximo de el t
Nome do objeto rerlua'::?:n ados Indice maximo configuravel Nome do dado ¢ :I)l(fl;:ll:ré:;se mentos
Objeto de entrada binria 1.2 4096 Objeto de entrada binaria 256
Eitij?jtuopfoe entrada binaria de 34 2048 Objeto de entrada binaria de bit duplo 256
Objeto de saida binaria 10,12 4096 Objeto de saida binaria 256
Objeto contador 20,22 256 Objeto contador de 16 bits 256
) ' Objeto contador de 32 bits
. Reflexdo do objeto contador que foi | Reflexao do objeto contador de 16 bits
Objeto contador congelado 2,23 - — - - -
) g configurado Reflexao do objeto contador de 32 bits
Objeto de entrada analdgica de 16 bits
Objeto de entrada analogica |30, 32 256 Objeto de entrada analdgica de 82bits | g
Objeto de entrada analdgica de ponto
flutuante curto
Objeto de saida analdgica de 16 bits
Objeto de saida analdgica |40, 41 256 Objsto de saida analégica de 32 bits 256

Objeto de saida analdgica de ponto
flutuante curto
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Tabela 8 - Relagao entre o banco de dados do objeto DNP3 e as variaveis do Micro800 (Continuagao)

Objetos DNP Variaveis Micro800
. Grupos - - N Maximo de elementos

Nome do objeto relacionados Indice maximo configuravel Nome do dado configuraveis
Objeto BCD 101 256 Objeto BCD pequeno 256

85, 87, 88 Objeto de protétipos de Data-Set
Objeto Data-Set 10 !e 0% pro O,IPOS oraaoe 10

86, 87, 88 Objeto de descritores de Data-Set

Configuragao do DNP3

Vocé pode configurar parametros de objeto para cada elemento, como nivel de
classe e informacoes de bit de flag. Essas informagoes sio definidas durante a
criacao do objeto na janela de mapeamento de dados no mapeamento DNP3.

DNP3 Slave - DNP3 Mapping

‘ Add ‘ | Delete | ‘ Import ‘ ‘ Export ‘

Binary Input | Analog Input | Counter | Double Binary Input | Binary Output | Analog Output | Small BCD

Index Variable Name Data Type Class Flag Mapped Points
0 _I0_EM_DO_03 BOOL o 1

Objeto de conjunto de dados DNP3

Para criar no controlador um objeto de conjunto de dados a partir do
subsistema DNP3, configure o objeto conjunto de dados de protétipos/
descritores no respectivo conjunto de dados do DNP3 escravo.

Micro870 + X el

Micro870 .
Program
& Ky a
Download Upload Diagnose Secure ¥
(- Controller 4+ DNP3 Slave - DNP3 Data Set Descriptor
General
Memory Add Delete Export
Startup/Faults
Serial Port Descriptor Elements DAEL Count Read Enable Event
USB Port
Ethernet
- DNP3 Slave

DNP3 Mapping
DNP3 Data Set Prototype
Interrupts
Modbus Mapping
Real Time Clock
Embedded I/0
Data Log
Recipe
=-Motion
| < New Axis >
< New Axis >
&-Plug-in Modules
< Empty >
< Empty >
< Empty >
= Expansion Modules
< Available >
< Available =

Cada objeto de protétipos de conjunto de dados pode ter até 10 elementos de
protétipos de conjunto de dados, e cada objeto de descritores de conjunto de
dados pode ter até 10 elementos de descritores de conjunto de dados.
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Atitulo de exemplo, com a entrada protétipos de conjunto de dados, é possivel
criar qualquer ndmero de objetos de protétipo de conjunto de dados na tela de
configuragdo de DNP3 Data Set, até um maximo de 10 entradas.

Micro870 + X et

Micro870 Run
Remote Run Program
Program
3, L a
Download Upload Diagnose Secure ~
[=-Controller “  DNP3 Slave - DNP3 Data Set Prototype
General
Startup/Faults
Serial Port Prototype Elements UUID NAME NSPC
UsB Port 0 11 00000000-0000-0000-0000-000000000000
Ethernet n
LpsEg 1 11 00000000-0000-0000-0000-000000000000
DNP3 Mapping 2 2 00000000-0000-0000-0000-000000000000
DNP3 Data Set Descriptor 3 2 00000000-0000-0000-0000-000000000000
- DNTB S 4 2 | 00000000-0000-0000-0000-000DTC000000
PTYPT 5 2 00000000-0000-0000-0000-000000000000
PTYP2 6 2 00000000-0000-0000-0000-000000000000
';z;’i i 2 00000000-0000-0000-0000-000000000000
PTVPS 8 2 00000000-0000-0000-0000-000000000000
PTYP6 9 2 00000000-0000-0000-0000-000000000000
PTYP7
PTYPS
PTYPY

Interrupts
Modbus Mapping

Actitulo de exemplo, com a entrada descritores de conjunto de dados, é possivel
criar qualquer nimero de objetos de descritor de conjunto de dados na tela de
configura¢ao de DNP3 Descriptor, até um maximo de 10 entradas.

Micro870 Run

Remote Run Program
Program

&, A a
Download Upload Diagnose Secure ¥

- Controller ~  DNP3 Slave - DNP3 Data Set Descriptor
General
Startup/Faults
Serial Port Descriptor Elements DAEL Count Read Enable Event
USB Port 11 10 V|
Ethernet
E-DNP3 Slave
DNP3 Mapping
B 0o e Descnpod
Dso
Ds1
Ds2
DS3
Ds4
DS5
Ds6
DS7
Ds8
Ds9
DNP3 Data Set Prototype

1o I I~ lo v & Tw im 1= o
[SRECRE RN NRE NN CRE SR )

1
1
1
1
1
1
1
1
1

R I S SN N RS

Assim que os Protdtipos e Descritores do Conjunto de Dados estiverem
configurados, na pagina de configuragio do escravo DNP3 do software
Connected Components Workbench versao 20.01.00 ou posterior, vocé podera
ver o Descritor DNP3 DSX e o Prot6tipo PTYPX na respectiva ramificagao
DNP3 Data Set, onde X é os nimero de elementos de cada Protdtipo ou
Descritor.
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Micro870 R X

Micro870

& hA a
Download Upload Diagnose Secure ~

Serial Port
USB Port
Ethernet
E-DNP3 Slave
DNP3 Mapping
=1 Dp3 Set Descriptor]
- Ds0
Ds1
Ds2
Ds3
Ds4
DS5
Ds6
Ds7
Ds8
Ds9
£ DNP3 Data Set Prototype
PTYPO
PTYP1

Para DNP3 PTYPX, vocé pode configurar o controlador para construir os
objetos de protétipo do conjunto de dados.

DNP3 Data Set Prototype - PTYPO

Add Delete @
Index Descriptor Code DataType Code Max Data Length (bytes) Ancillary Value Length (bytes) Ancillary Value
1 D NONE 0 1 0
2 uuiD NONE 0 16 |0(](]UUDDG—OOOO—UUUD—DDOO—OOOOODUOOOOO
3 DAEL v | INT v |2 0
4 DAEL v | VSTR “ 0
E DAEL VSTR k1 0
& DAEL VSTR ~ 11 0
7 DAEL VSTR g 0
8 DAEL VSTR i 1 0
9 DAEL VSTR Sl 1 0
10 DAEL VSTR bl 1 0
11 | DAEL VSTR w1 0

Para DNP3 DSX, vocé pode configurar o controlador para construir os objetos
descritores do conjunto de dados.

DNP3 Data Set Descriptor - DSO

Add Delete ®

Index Descriptor Code Datalype Code Max Data Length (bytes) Ancillary Value Length (bytes) Ancillary Value Point Address

1 ID NONE 0 1 0

2 DAEL v | INT 2 0 Bl = /|4
3 DAEL v | FIT |4 0 Bl B /|0
4 DAEL v | OSTR Bl 1 0 Bl v(/|0
5 DAEL ¥ | VSTR = 1 0 Bl vi/|0
6 DAEL ¥ | VSTR 1 0 Bl vi/|0
7 DAEL ¥ | VSTR =1 0 Bl ~i/|0
8 DAEL v | VSTR 1 0 Bl vi/|0
9 DAEL v | VSTR 1 0 Bl = s |0
10 DAEL v | VSTR 1 0 Bl e/
11 DAEL v | VSTR Rl 1 0 Bl B /|0

Read Enable Event

Event Class: 3 v Trigger Event: Disable Change Event:

Event Occurrence Condition:

Index Point Address Type Point Address

[ ETaaS |
2

Empty -
3 Empty .
4 Empty &
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Pardmetros de configuragdo de protétipos do conjunto de dados

Esses parametros sao usados para construir o objeto protdtipos do conjunto
de dados.

DNP3 Data Set Prototype - PTYPO

Index Descriptor Code DataType Code Max Data Length (bytes) Ancillary Value Length (bytes) Ancillary Value
1 ID NONE 0 1 0

2 uuib NONE 0 16 |OUUUDODO—0000—0UUD—UOOO—OOOOOUUDOOOO
3 DAEL v | VSTR gl 1 6 mnn

4 DAEL v | VSTR 1 0

5 DAEL VSTR 1 0

6 DAEL VSTR ~ 11 0

7 DAEL VSTR v |1 0

8 DAEL VSTR ¥ 11 0

9 DAEL VSTR il 1 0

10 DAEL VSTR v |1 0

1 DAEL VSTR il 1 0

Vocé pode adicionar ou excluir o indice em cada entrada do PTYPx.

Cédigo do descritor: UUID para indice 2. NSPC/NAME/DAEL para indice 3 ou
superior.

Cédigo do tipo de dados: NONE para o indice 2. VSTR/UINT/INT/FLT/OSTR/
BSTR/TIME para indice 3 ou superior.

Comprimento maximo de dados (bytes): 0 para o elemento 1. 0 a 255 para
indice 3 ou superior.

Valor auxiliar: vetor binario em hexadecimal para o elemento 1. Grupos ASCII
para indice 3 ou superior. Maximo de 32 bytes.

Pardmetros de configuragdo dos descritores do conjunto de dados

Esses parametros s3o usados para construir objetos protétipos do conjunto de
dados.

Read Enable Event

Event Class: 3 & Trigger Event: Disable Change Event:

Event Occurrence Condition:

Index Point Address Type Point Address

[ e |

2, Empty v
3 Empty A
4 Empty b

Read and Enable Event permite atribuir caracteristicas ao descritor.
« Read - definida se o conjunto de dados puder ser lido.
« Enable Event - definido se o estado externo gerar um evento Data-Set.
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4

Event Class — Com essa op¢ao marcada, é exibida a classe de evento para
permitir a atribuicao de classe de evento a este descritor.

« 1-Classe1
« 2—Classe2
« 3-Classes

Trigger Event: defina e ative este pardmetro para gerar um evento pela logica
ladder para gerar eventos cronometrados. Uma vez que este pardmetro esteja
definido pela légica ladder ou por comunicagoes, o controlador limpa-o
automaticamente apds gerar um evento no final da varredura.

Disable Change Event: defina e ative este parimetro para suprimir os eventos
gerados por qualquer condi¢ao de ocorréncia de evento.

Event Occurrence Condition: podem ser configuradas as condigoes de evento
de conjunto de dados para cada descritor de conjunto de dados pela condi¢ao
de ocorréncia de evento de conjunto de dados 1/2/3/4 no objeto de descritores
de conjunto de dados DNP3. Quando um dos valores que estd apontando para a
condig¢do de ocorréncia de evento 1/2/3/4 é alterado ou os critérios sao
atendidos, o controlador gera um evento de conjunto de dados, recuperavel
usando o grupo de objetos 88, variagao 1.

Event Occurrence Condition:

lex Point Address Type Point Address
Empty e
Empty b

Empty b

Empty G

A tabela a seguir mostra as condigdes suportadas para Point Addressing em
Event Occurrence Conditions.

Tipo de endereco . indice do Condigao de ocorréncia de
do ponto Tipo de ponto ponto evento
. NONE: nenhum tipo de ponto esta ,
Vazia associado. 0 Nenhum evento € gerado.
Bl: entrada binaria 04095 Ouando o tipo o
- - uando o tipo de ponto e o indice
B2l: entrada de bit duplo 0a 2047 do ponto estao apontando um
Ponto DNP3 padrao Cl: contador 0abm ponto especifico, se o valor do
Al: entrada analogica 0a767 ponto for alterado, seré gerado um
' evento.
BCD: ponto BCD 0a255
0 evento & gerado com base na
Variavel Selecione o tag do controlador. 0 condigao do tag devariavel
selecionado.

Observe que um evento de conjunto de dados pode consumir qualquer niimero
de buffers de evento, dependendo da configuragio do conjunto de dados. Isso
s6 é aplicavel para eventos de conjunto de dados. O evento para outros objetos
consome um Gnico buffer de evento. Ao usar eventos de conjunto de dados,
aumente o nimero de eventos na configuragio do escravo DNP3.

Configuracao do elemento do descritor: cada elemento do descritor é
configurado clicando no DSX individual no descritor do conjunto de dados
DNP3. Adicione um novo indice clicando em Add em cada DSX.
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Micro870 + X |ERfEtE

Micro870 filin ® Connect
Remote Run Program
s e RARIINOGKMLOASKIUSB\16 # &
¥ A a o
Download Upload Diagnose Secure ¥ Help ¥
" 1S
Serial Port “+  DNP3 Data Set Descriptor - DSO
USB Port
Ethernet Add Delete @
=-DNP3 Slave
DNP3 Mapping Index Descriptor Code DataType Code Max Data Length (bytes) Ancillary Value Length (bytes) Ancillary Value Point Address
£ DNP3 Data Set Descriptor i - m— 7 : .
DS1 2 DAEL v | INT v|2 0 Bl v /4
i 3 DAEL v | Ax |4 0 B~ /0
Ds3
— 4 | DAEL v | INT ~ |1 0 B ~/0
DSs5 5 DAEL ~ | INT ~ |1 0 Bl ~[/|0
DS6
Ds7 6 DAEL v | INT il 1 0 Bl /|0
Ds8 T DAEL ~ | VSTR ~ (1 0 BI ~(/0
Ds9
v ~ v
£ DNP3 Data Set Prototype 8 DAEL VSTR 1 0 Bl s
PTYPO 9 DAEL v | VSTR e 1 0 Bl ~(/ |0
s DAEL v | VSTR b4 Bl b
pTYP2 10 1 0 /0
PTYP3 T4 DAEL v | VSTR = 1 0 Bl ~|/|0
nTuna

Cédigo de descricao: NAME, DAEL, PTYP
Cédigo do tipo de dados: VSTR, UINT, INT, FLT, OSTR, BSTR, TIME
Comprimento maximo de dados (bytes): 0 a 255

Valor auxiliar: qualquer grupo. Pode ser um vetor bindrio ou um grupo ASCII,
de até 32 bytes.

Point Addressing em Descriptor Element Configuration: o valor do conjunto
de dados para cada elemento do conjunto de dados é configurado por:

« Tipo de endereco do ponto
. Indice do ponto
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Quando esses valores sio configurados corretamente de acordo com os
arquivos de dados suportados, o controlador responde com um objeto Group
87, Variation 1 preenchido com o valor no arquivo de dados. Tabela 9 na
pagina 116 mostra os arquivos de dados suportados para o enderecamento do

ponto.

Tabela 9 - Tipo de endereco do ponto — Ponto DNP3 padrao

Tipo de
endereco do
ponto

Cadigo do
tipo de
dados

Compriment
0 maximo de
dados
(bytes)

Tipo de ponto

Byte baixo de indice do |Byte alto de indice do
ponto ponto

Padrao
Ponto DNP3

NONE=0

NONE = 0:
Nenhum tipo de
ponto esta
associado.

NONE=0
UINT =2
INT=3

0STR=5
BSTR=6
TIME=7

BI=1:
Entrada binaria

0 a 4.095 max.

Quando sao usados os tipos de dados diferentes
de OSTR e BSTR, o indice do ponto deve ser
definido para um offset do ponto que seja
divisivel por 16.

B2I=3:
Entrada de bit
duplo

0 a 2047 méx.

Quando sao usados os tipos de dados diferentes
de OSTR e BSTR, o indice do ponto deve ser
definido para um offset do ponto que seja
divisivel por 8.

Cl=20:
Contador

0 a 51 max.

Al'=30:
Entrada analdgica

0 a 767 max.

BCD =101:
Ponto de BCD

0 a 255 max.

Quando o cédigo do descritor é selecionado como PTYP, os parimetros
endereco do ponto para o elemento Descritor sao substituidos por pardmetros
de enderegamento de 10 pontos. Eles devem ser configurados na mesma
ordem dos elementos DAEL nos Protétipos relevantes.

DNP3 Data Set Descriptor - DSO

-

Index Descriptor Code DataType Code Max Data Length (bytes) Ancillary Value Length (bytes) Ancillary Value Point Address

ID

1
o EG
D

uuID
DAEL
DAEL
DAEL
DAEL
DAEL
DAEL
DAEL
DAEL
DAEL
4 DAEL
5 DAEL
6 DAEL

NONE
v | NONE
NONE
NONE
VSTR
VSTR
VSTR
VSTR
VSTR
VSTR
VSTR
VSTR
VSTR
v [ INT
~ [ INT
v | VSTR

<l <

0

1

0

0
0
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1

1

16

o oleo|e|eco|o|o|e oo o

0

00000000-0000-0000-0000-000000000000

1111 B v /0
Bl v /0
B v /0
Bl v /0
Bl v /o
B v /o
Bl v /0
BI & /|0
Bl v /0
B v /o
Bl v /0

BI vl 7|0

Por exemplo, se Protétipo o incluir um Namespace no Indice 3 e Name no
Indice 4, entdo o primeiro DAEL no Protétipo o estard no Indice 5.
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DNP3 Data Set Prototype - PTYPO

Add Delete ®

Index Descriptor Code DataType Code Max Data Length (bytes) Ancillary Value Length (bytes) Ancillary Value

2 uuID NONE 0 16 | |
3 NSPC v | NONE 0 16 Application Name

4 | NAME v | NONE 0 10 Fault Name

5 | DAEL UINT a2 27 Fault Code in System Status

DNP3 Data Set Descriptor - DSO

Add Delete ®
Index Descriptor Code DataType Code Max Data Length (bytes) Ancillary Value Length (bytes) Ancillary Value Point Address
1 D NONE 0 1 0

D NONE 0 1 0

uuID NONE 0 16 TIITITITITIITITITTITIITITTTIITITITIL

NSPC NONE 0 16 Application Name

NAME NONE 0 10 Fault Name

DAEL UINT 2 27 Fault Code in System Status Bl ~|/|0
4 DAEL v | INT ~ 1 0 Bl /70
5 DAEL v | INT v 1 0 Bl vl/|0
6 DAEL v | VSTR 1 0 Bl vi/|0

Flags de qualidade do objeto

O flag de objeto é composto de um grupo de 8 bits para alguns objetos DNP3.
As tabelas abaixo mostram descrigdes de flag para cada objeto. Os flags
ONLINE, RESTART, COMM_LOST, REMOTE_FORCED e LOCAL_FORCED
sao comuns a todos os tipos de grupos de objetos que contém flags.

H3 algumas regras para o flag de objeto ser definido ou limpo para cada bit
pelo controlador. As regras abaixo também s3o aplicadas aos dados de eventos.

« Quando o controlador estd no modo de n3o execugao, o flag de objeto é
sempre O.

« Quando o controlador estd no modo de execugao e ndo existe um arquivo
de configuragao, é definido somente o flag on-line no flag do objeto.

« Quando o controlador esta no modo de execugao e existe um arquivo de
configuragao, os flags no flag do objeto sao definidos de acordo com o
byte superior dos arquivos de configuragao.

Flags de objeto para entrada binaria

Offset do bit (Nome Descricao

0 quando o controlador esta ou estava no modo nao execugao.

1quando o controlador esté ou estava no modo de execugao e o arquivo de
0 On-line configuracao ndo existe.

Pode ser 1quando o controlador esté ou estava no modo de execugao e o
arquivo de configuracgdo existe.

1 REINICIAR Sempre 0. Nao utilizado.
2 COMM_LOST Sempre 0. Nao utilizado.
3 REMOTE_FORCED Sempre 0. Nao utilizado.
4 LOCAL_FORCED Sempre 0. Nao utilizado.
5 CHATTER_FILTER Sempre 0. Nao utilizado.
6 Reservado Sempre 0. Nao utilizado.
7 Estado Reflete o estado do ponto de entrada binaria.
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Flags de objeto para entrada binaria dupla
Offset do bit (Nome Descricao
0 quando o controlador esta ou estava no modo nao execugao.
1quando o controlador esté ou estava no modo de execugdo e o arquivo de
0 On-line configuragao nao existe.
Pode ser 1quando o controlador esté ou estava no modo de execucao e o
arquivo de configuragao existe.
1 REINICIAR Sempre 0. Nao utilizado.
2 COMM_LOST Sempre 0. Nao utilizado.
3 REMOTE_FORCED Sempre 0. Nao utilizado.
4 LOCAL_FORCED Sempre 0. Nao utilizado.
5 CHATTER_FILTER Sempre 0. Nao utilizado.
6 Estado Reflete o estado do ponto de entrada binaria de bit duplo. LSB de bit duplo.
7 Estado Reflete o estado do ponto de entrada binaria de bit duplo. MSB de bit duplo
Flags de objeto para saida binaria
Offset do bit (Nome Descricao
0 quando o controlador esta ou estava no modo nao execugao.
1quando o controlador esté ou estava no modo de execugdo e o arquivo de
0 On-line configuragao nao existe.
Pode ser 1quando o controlador estiver no modo de execucao e o arquivo de
configuragao existir.
1 REINICIAR Sempre 0. Nao utilizado.
2 COMM_LOST Sempre 0. Nao utilizado.
3 REMOTE_FORCED Sempre 0. Nao utilizado.
4 LOCAL_FORCED Sempre 0. Nao utilizado.
5 Reservado Sempre 0. Nao utilizado.
6 Reservado Sempre 0. Nao utilizado.
7 Estado Reflete o estado do ponto de saida binaria.
Flags de objeto para contador
Offset do bit |Nome Descrigao
0 quando o controlador esta ou estava no modo nao execugao.
1quando o controlador esté ou estava no modo de execugdo e o arquivo de
0 On-line configuragao nao existe.
Pode ser 1quando o controlador estiver no modo de execucao e o arquivo de
configuragao existir.
1 REINICIAR
2 COMM_LOST 0 4 i ;
quando o controlador esté ou estava no modo ndo execugao.
3 REMOTE_FORCED 0 quando o controlador esta ou estava no modo de execucao e o arquivo de
4 LOCAL_FORCED configuragao ndo existe.
5 ROLLOVER Pode ser 1quando o controlador estiver no modo de execucao e o arquivo de
configuracao existir.
6 DISCONTINUITY
7 Reservado
Flags de objeto para entrada analdgica
Offset do bit | Nome Descrigao
0 quando o controlador esta ou estava no modo nao execugao.
1quando o controlador esté ou estava no modo de execugdo e o arquivo de
0 On-line configuragao nao existe.
Pode ser 1quando o controlador estiver no modo de execucao e o arquivo de
configuragao existir.
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Objeto de atributo de

dispositivo DNP3

Flags de objeto para entrada analdgica (Continuagao)

Offset do bit |Nome Descrigao
1 REINICIAR
2 COMM_LOST 0 4 o 4
quando o controlador esté ou estava no modo ndo execugao.
3 REMOTE_FORCED 0 quando o controlador esta ou estava no modo de execucao e o arquivo de
4 LOCAL_FORCED configuragao ndo existe.
5 OVER_RANGE Pode ser 1quando o controlador estiver no modo de execucao e o arquivo de
configuragao existir.
6 REFERENCE_ERR
7 Reservado

Flags de objeto para saida analdgica

Offset do bit (Nome Descricao

0 quando o controlador esta ou estava no modo nao execugao.

1quando o controlador esté ou estava no modo de execugao e 0 arquivo de
0 On-line configuraco ndo existe.

Pode ser 1quando o controlador estiver no modo de execugao e o arquivo de
configuracao existir.

REINICIAR

COMM_LOST 0 ; i ’

quando o controlador esta ou estava no modo nao execugao.
REMOTE_FORCED 0 quando o controlador esta ou estava no modo de execugao e o arquivo de
LOCAL_FORCED configuracao nao existe.
Pode ser1quando o controlador estiver no modo de execugao e o arquivo de
configuracao existir.

Reservado
Reservado
Reservado

N oo SN N —

O objeto de atributo de dispositivo pode ser usado para identificar dispositivos
escravos DNP3.

Com o controlador, algumas das variagdes sio escritas para que vocé possa ler
ou gravar seus proprios grupos em sua aplicagao.

A propriedade R/W mostra se o objeto é Read Only, Read ou Write. Se a
propriedade R/W for gravavel, o valor que foi gravado pelo dispositivo mestre
DNP3 é armazenado na memdria nao volatil.

O grupo de objetos do atributo do dispositivo é 0. O intervalo suportado da
variagio é de 209 a 255.

Grupo de objetos 0, variacoes para o conjunto de atributos 0

Tipo de

I Comprimento -
Variagao |Ler/gravar |dados do - Descrigao Valor
atributo maximo em bytes

somente Versao de autenticagao sequra suportada na

209 leitura UINT 1 estacao de saida >
somente Nimero de estatisticas de seguranga disponiveis

20 leitura UINT ! na estagao de saida 18
somente Nimero de protétipos de conjunto de dados

22 leitura UINT 1 definidos pelo mestre 1

73 somente UINT 1 Nimero de protétipos de conjunto de dados 1
leitura definidos pela estagao de trabalho
somente Nimero de conjuntos de dados definidos pelo

24 leitura UINT ! mestre 1
somente Naimero de conjuntos de dados definidos pela

25 leitura UINT 1 estacao de saida 1

216 %{Eﬁgte UINT 1 Nimero méximo de saidas binérias por solicitacéo |1
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Grupo de objetos 0, variagdes para o conjunto de atributos 0 (Continuacao)

Tipo de .
I Comprimento i s
Variacao |Ler/gravar :;fil:ﬁt:o maximo em bytes Descrigao Valor
27 fe(]imﬁgte UINT 4 Precisao de temporizagao local 100 em microssegundos
218 Iseoimerzgte UINT 4 Duracao da precisao da temporizagao 100 em segundos
219 |seoi$$2te INT 1 Suporte para eventos de saida analdgica 1
220 fe‘]i{{]fgte UINT 4 indice maximo de saida analégica 0
221 Ise”i{‘;‘r’;‘te UINT 4 Namero de saidas analdgicas 0
222 |seoi$$2te INT 1 Suporte para eventos de saida binéria 1
223 fe‘]i{{]fgte UINT 4 Maximo indice de saida binaria 0
24 Ise”i{‘;‘r’;‘te UINT 4 Nimero de saidas binarias 0
225 IseoitTJ(regte INT 1 Suporte para eventos de contador congelado 1
226 fe(]imﬁgte INT 1 Suporte para contadores congelados 1
227 Iseoi?l]erzgte INT 1 Suporte para eventos de contador 1
228 IseoitTJ(regte UINT 4 indice maximo do contador 0
229 fe“imfgte UINT 4 Namero de pontos do contador 0
230 Iseoi?l]erzgte INT 1 Suporte para entradas analdgicas congeladas 1
231 IseoitTJ(regte INT 1 Suporte para eventos de entrada analdgica 1
232 ﬁmﬁgte UINT 4 indice maximo de entrada analdgica 0
233 Iseoi?l]erzgte UINT 4 Nimero de pontos de entrada analdgica 0
somente Suporte para eventos de entrada binaria de bit
254 leitura INT 1 duplo 1
235 ﬁmﬁgte UINT 4 indice maximo de entrada binaria de bit duplo 0
236 Iseoi?l]erzgte UINT b Nimero de pontos de entrada binarios de bit duplo |0
237 lseoimsrzgte INT 1 Suporte para eventos de entrada binaria 1
238 ﬁmﬁgte UINT 4 indice de entrada binaria max. 0
239 Iseoimerzgte UINT 4 Nimero de pontos de entrada binaria 0
240 lseoimsrzgte UINT 4 Tamanho méximo do fragmento de transmissao | Tamanho da resposta
241 feﬂmsgte UINT 4 Tamanho méaxima do fragmento de recebimento | Tamanho da resposta
Esta variacao retorna o firmware FRN. FRN 1.00.
somente Faixas suportadas: FRN x.yy, FRN x.yyy, FRN xx.yy, or
242 leitura VSTR 5 Versao do software do fabricante do dispositiva | FRN xx.yyy onde x, xxés 0 ~ 99 e yy, yyy 00 ~ 999.
Por exemplo, FRN 1.00, FRN 1.05, FRN 12.05, FRN 102.27
ou FRN 103.117.
Faixas suportadas: HW SER x/REV yy onde x é A~ F e yy
243 somente VSTR 6 Versao do hardware do fabricante do dispositivo €00~ 3.
leitura p Por exemplo, HW SER A/REV 01, HW SER B/REV 03 ou HW
SER C/REV 31.
244 - - - Reservado para atribuigao futura -
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Grupo de objetos 0, variagdes para o conjunto de atributos 0 (Continuacao)

Tipo de .
I Comprimento i s
Variacao |Ler/gravar :;filgﬁt:o maximo em bytes Descrigao Valor
comprimento do
245 Ler/gravar  |VSTR valor da string, max. |Nome do local atribuido ao usuério Padrao
de 255 bytes
comprimento do
246 Ler/gravar  |VSTR valor da string, max. |Cadigo/nimero de ID atribuido pelo usuério Padrao
de 255 bytes
247 - - - Reservado para atribuigao futura -
248 - - - Reservado para atribuigao futura -
somente : - Esta variagao retorna o nivel do subconjunto e a versao
240 leitura VTR 6 Conformidade e subconjunto DNP do procedimento de teste. 3:2004.
Faixas suportadas:
950 somente VSTR comprimento do Nome e modelo do produto do fabricante do 2080-L70E-24xxxN SER A onde xxx é QWB ou 0BB.
leitura valor da string dispositivo Por exemplo, 2080-L70E-QWBN SER A ou
2080-L70E-240BBN SER A.
251 - - - Reservado para atribuicao futura -
somente . S Esta variacao retorna o nome da empresa, Rockwell
252 leitura VSTR 19 Nome do fabricante do dispositivo Automation.
somente N
253 leitura - - Reservado para atribuigao futura -
somente _ _ A : < - Esta variavel retorna todas as variagoes neste grupo
254 leitura Solicitacao de todos os atributos nao especificos exceto esta variaco.
Esta variacao retorna a propriedade R/W para cada
somente _ - - : variagao.
255 leitura Lista de variagoes de atributos 0 para somente leitura
1 para leitura ou gravagao
Relatorio de eventos Esta segao aborda como gerar eventos DNP3 a partir de objetos de dados DNP3

e como relatar os eventos gerados por resposta com coleta ou por resposta nio
solicitada.

Gerar eventos

O controlador tem uma area de buffer separada que pode ser usada para
registrar eventos DNP3 internamente.

O ntimero maximo de eventos que podem ser registrados é 10.000 (consulte
Registro de eventos DNP3 10K na pagina 123), independentemente do tipo de

dados de evento. Nos controladores 2080-L70E24QxBN, um evento de
Data-Set pode consumir varios nimeros dos buffers de eventos.

Se o nimero de eventos gerados atingir esse valor, o controlador definird
IIN2.3 [EVENT_BUFFER_OVERFLOW]. Eventos futuros nao serao registrados
até que os eventos registrados sejam reportados ao DNP3 mestre e o buffer
esteja disponivel novamente.

Os eventos registrados nio sao removidos até que sejam reportados com
sucesso ao mestre DNP3. O evento registrado também pode ser removido
quando ocorrer um dos eventos a seguir:
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Figura 6 mostra como gerar eventos para um objeto Binary Input e um objeto
Analog Input de 16 bits. Na configuragdo do escravo DNP3, os dados do objeto
de entrada binaria e os dados do objeto de entrada analégica de 16 bits sao
configurados na tabela de mapeamento do DNP3.
Figura 6 - Gerar eventos para objeto de entrada binaria
Micro870 + X
Micro870 S ® Connect
) RARIINO6KMLOA3KIUSB\7 # &
¥ & "] (7]
Download Upload Diagnose Secure ¥ Help ~
" BE%
General 4 DNP3 Slave - DNP3 Mapping
Memol
StrupfFats 28 ][ oo
Serial Port
USB Port ®. Variable Selector = [m] X
o Et,:?;;n::ave Scope:  Micro870 - (| DataType 2 BOOL, BYTE, DINT, DWORD, INT, LINT, SINT, UINT, ULINT, USINTDINT MappedBom
DNP3 Mapping i
DHBS Datel Set Descriptor Name Alias Data Type Dimension Project Value Initial Va L
DNP3 Data Set Prototype
Interrupts _I0_EM_DO_00 BOOL
Modbus Mapping
Real Time Clock _IO_EM_DO_01 BOOL
Embedded I/O
Bl _I0_EM DO _02 BOOL
Recipe _10_EM_DO_03 BOOL
E-Motion
10 < New Asis > _IO_EM_DO_04 BOOL
ihlewiRis> _I0_EM_DO_05 BOOL
E=-Plug-in Modules
< Empty > _I0_EM_DO_06 BOOL
o Empw - 10 EM DO 07 BOGL
< Empty >
= Expansion Modules _I0_EM_DO_08 BOOL
< Available > -
< Available > o SR »
< Available >
2 = o Cancel 24
Clique em Add para selecionar ou crie uma variavel binaria na tela do seletor de
variaveis para o objeto Binary Input.
DNPS3 Slave - DNP3 Mapping
Add | | Delete | ‘ Import | ‘ Export ‘
Binary Input | Analog Input | Counter | Double Binary Input | Binary Output | Analog Output | Small BCD
Index Variable Name Data Type Class Flag Mapped Points
0 BI_Dnp3 BOOL s Bl_Flag 1
Existem dois métodos para criar o objeto de entrada bindria. Vocé pode criar o
objeto como um tipo de dados BOOL ou como um tipo de dados UINT. O tipo
de dados UINT representa um vetor BOOL de 16 bits e esta representagio é
semelhante ao vetor BOOL usado nos controladores MicroLogixTM 1400.
DNP3 Slave - DNP3 Mapping
| Add ‘ | Delete H Import || Export ‘
Binary Input | Analog Input | Counter | Double Binary Input | Binary Output | Analog Output | Small BCD
Index Variable Name Data Type Class Flag Mapped Points
0 _I0_EM_DO_04 BOOL L Binary 1
1 XYZ BOOL P XYZ_Status 1
2.17 BI10_0 UINT L BI10_0_Status 16
18.33 BI10_1 UINT A BI10_1_status 16
34.49 BI10_2 UINT T BI10_2_Status 16
A configuracao na imagem acima mostra que os diferentes eventos de classe
podem ser acionados quando a varidvel BOOL for acionada. Ao usar a variavel
UINT, qualquer um dos bits no UINT disparard o respectivo evento de classe.
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Da mesma maneira, crie este objeto de entrada analdgica de 16 bits na guia
Analog Input e defina Index 0 como Class 1, Index 1 como Class 2 e Index 2
como Class 3.

DNP3 Slave - DNP3 Mapping

| Add | ‘ Delete ‘ | Import | ‘ Export

Binary Input  Analog Input | Counter | Double Binary Input | Binary Output | Analog Output | Small BCD

Index Variable Name Data Type Class Flag Dead Band
0 AnalogValuel REAL o o AnalogV1
1 AnalogValue2 REAL 2 AnalogV2
2 AnalogValue3 REAL s AnalogV3

Registro de eventos DNP3 10K

Podem ser registrados até 10.000 eventos. Para configurar o nimero de
eventos, altere as respostas nao solicitadas para a classe 1/2/3 para Enabled e
defina 10.000 no campo Number of Events. Faga o download do projeto no
controlador para que o ajuste de parimetro entre em vigor.

IVIICTOG /U e

p & i = Connect
Remote Run Program
Hregam Connection path  #
& b a (7]
Download Upload Diagnose Secure ~ Help ~
" §E
[=-Controller “ Controller - DNP3 Slave
General
-~ Memory Max Response Size: 2048 byte B
Startup/Fault
o up/Faults Confirmatign Timeout: 10000 ms
~Serial Port
USB Port Select Timeout: 10 sec
- Ethernet 2 =
/| Enable Time Synchronization
DNP3 Slave -~ !
- Interrupts. Time Synchronization Interval: 1] min
Modbus Mapping i
- Real Time Clock Unsolicited Responses
Embedded /0 Channel for Unsolicited Responses: | Embedded Serial Port »
- Data Log
Recipe [T] Restore Events After Power Cycle
TD'MOﬁO” [] Send Initial Unsolicited Null Response on Restart
< New Axis >
< New Axis > [] Enable Unsolicited On Start Up
w:FlugzinModiles Number of Retries: 0
< Empty >
< Empty > Unsolicited Responses for Class 1: | Enabled Number of Events: WOOOd | Hold Time after Events: |5 sec
e Er.npty 2 Unsolicited Responses for Class 2: | Disabled Number of Events: |0
=-Expansion Modules
- < Available > Unsolicited Responses for Class 3: Disabled “ Number of Events: |0
< Available >

-~ < Available >

Sempre que houver uma mudanca na configuragio para o nimero de eventos,
vocé deve fazer o download do projeto no controlador para que a configuragao
entre em vigor.
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Controle de geracao de eventos

O controlador verifica todos os elementos nos dados do objeto quanto a
alteragdes no final de uma varredura e gera eventos sempre que necessario.

O método fundamental para ligar e desligar a geragao de eventos por logica
ladder é atribuir a varidvel a ser usada para controlar ao campo Trigger Event e
Disable Change Events.

O exemplo a seguir mostra como controlar a condi¢ao de geragao de evento
usando a banda morta para objetos de entrada analégica.

Neste exemplo, para o ponto o de entrada analédgica de 16 bits, se o valor
absoluto da diferenga entre o valor atual da varidvel AnalogValue1 e o valor que
foi enfileirado mais recentemente como um evento para esse ponto exceder o
valor de banda morta da variivel AnalogViDeadband, entdo serd gerado um
evento para esse ponto.

DNP3 Slave - DNP3 Mapping

| Add ‘ | Delete ‘ ‘ Import | | Export

Binary Input | Analog Input | Counter | Double Binary Input | Binary Output | Analog Output | Small BCD

Index Variable Name Data Type Class Flag Dead Band Trigger Event  Disable Change Events
0 AnalogValuel REAL 1 AnalogV1 AnalogV1Deadband | _|O_EM_DO_02 _IO_EM_DO_05

1 AnalogValue2 REAL 2 ¥ | AnalogV2

2 AnalogValue3 REAL 3 ¥ | AnalogV3

Evento de relatorio por resposta com coleta

Quando um mestre DNP3 envia uma coleta para ler eventos de classe, todos os
eventos registrados no buffer de eventos s3o relatados na resposta da coleta.

Defina o nimero de eventos para o respectivo evento de classe na pagina de
configurag¢ao do escravo DNP3, conforme mostrado no exemplo a seguir.

Controller - DNP3 Slave

Max Response Size: 2048 byte
Confirmation Timeout: 10000 ms
Select Timeout: 10 sec

Enable Time Synchronization
Time Synchronization Interval: 0 min

Unsolicited Responses

Channel for Unsolicited Responses: | Embedded Serial Port ¥
[] Restore Events After Power Cycle
[] send Initial Unsolicited Null Response on Restart
Enable Unsolicited On Start Up

Number of Retries: 0

Unsolicited Responses for Class 1: | Disabled ¥ Number of Events: \Td |

Unsolicited Responses for Class 2: | Disabled Number of Events: |10

Unsolicited Responses for Class 3: | Disabled ™ Number of Events: |10
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Evento de relatorio por resposta nao solicitada

Para iniciar e enviar respostas nio solicitadas a um mestre DNP3, os
parimetros abaixo devem ser configurados corretamente. Para obter mais
detalhes, consulte Parimetros de configsuracio da camada de aplicacdo escrava
DNP3 na pagina 88.

N6 mestre o

Canal para resposta nao solicitada

Habilitar n3o solicitado na inicializagao
Habilitar n3o solicitado para Classe 1

Habilitar n3o solicitado para Classe 2

Habilitar n3o solicitado para Classe 3

Na inicializagao, enviar uma nao solicitada inicial
Numero de eventos Classe 1

Tempo de retengao ap6s eventos de Classe 1 (x 1s)
Nuamero de eventos Classe 2

Tempo de reten¢ao ap6s eventos de Classe 2 (x 1s)
Nimero de eventos Classe 3

Tempo de retengao apds eventos de Classe 3 (x 1s)
Dados do objeto DNP3

Configurag¢ao do Objeto DNP3

Contetido do arquivo de configuracao

Em alguns casos, o controlador pode nio enviar uma resposta nao solicitada
mesmo que os parametros estejam configurados corretamentee

Normalmente, quando o parimetro Enable Unsolicited On Start Up esta
marcado, o controlador inicia uma resposta nao solicitada com o cédigo
de fun¢ao ENABLE_UNSOLICITED(20), se houver eventos registrados
no buffer de eventos. No entanto, quando é recebida uma solicitagio com
o codigo de fungao DISABLE_UNSOLICITED(21), nao serd enviada uma
resposta nao solicitada.

Quando o pardmetro Enable Unsolicited On Start Up estiver
desmarcado, o controlador n3o dispara a resposta n3o solicitada até que
seja recebida do DNP3 mestre uma solicitagdo com o codigo de fungao
ENABLE_UNSOLICITED(20).

Figura 7 mostra como iniciar e enviar a resposta nao solicitada. O né mestre o
na pagina de configuracao do escravo DNP3 indica que a resposta nao
solicitada é relatada ao mestre com o endereco do né 3.
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Sincronizacao de Tempo
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Figura 7 - Iniciar e enviar resposta nao solicitada

Controller - DNP3 Slave

Max Response Size: 2048 byte
Confirmation Timeout: 10000 ms
Select Timeout: 10 sec

Enable Time Synchronization
Time Synchronization Interval: 0 min
Unsolicited Responses
Channel for Unsolicited Responses: | Embedded Serial Port ¥
[] Restore Events After Power Cycle

[] send Initial Unsolicited Null Response on Restart
[C] Enable Unsolicited On Start Up

Number of Retries: 0

Unsolicited Responses for Class 1: | Enabled Number of Events: |10 Hold Time after Events: |5 sec
Unsolicited Responses for Class 2: | Enabled Number of Events: |10 Hold Time after Events: |5 sec
Unsolicited Responses for Class 3: Enab\ed V Number of Events: |10 Hold Time after Events: |5 sec

O parametro de resposta nao solicitada na configuracao do escravo DNP3
indica que a resposta nao solicitada é relatada para todas as portas de
comunicagao (serial e Ethernet) definidas. Neste exemplo, a resposta ndo
solicitada inicial é enviada na inicializagio e todos os eventos de classe 1,2 e

3 s3o relatados. Como os tempos de espera s3o configurados para 5 segundos,
os eventos gerados sao relatados apds 5 segundos.

O controlador atualmente suporta o primeiro dos dois métodos listados abaixo
para evitar colisoes.

« Detecgio de dados transmitidos (linha TX/RX na comunicagio RS-485).
« Detecgdo de portadora fora da banda (DCD na comunicag¢ao RS-232C).

Quando o controlador estd conectado a rede RS-485, ele monitora todos os
dados no link. Se o controlador esta se preparando para transmitir um pacote e
encontra o link ocupado, ele aguarda um intervalo definido por Backoff_Time
até que nao esteja mais ocupado.

Backoff_Time = Atraso pré-transmissao (x1 ms) + Atraso aleatério maximo
(x1ms)

O Atraso pré-transmissao (x1 ms) no arquivo Link Layer Channel
Configuration é um atraso fixo e o Atraso maximo aleatdrio (x1 ms) no arquivo
Channel Configuration é um atraso aleatdrio maximo para o canal o e canal 2.
Vocé deve especificar esses parimetros para obter o mecanismo de preven¢ao
de colisio.

Apds o Backoff_Time, o controlador tenta novamente, indefinidamente, ou até
um namero maximo configuravel de novas tentativas. Se um maximo for
usado, o protocolo considera isso como uma falha de link.

O valor de tempo no relégio em tempo real (RTC) do controlador (relégio em
tempo real do firmware) ou médulo plug-in (2080-MEMBAK-RTC2 ou
2080-SDMEMRTC-SC) é atualizado a cada 1 segundo.
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O subsistema DNP3 e o RTC (firmware ou mddulo plug-in) sao sincronizados
na condigoes a seguir:

. energizar
- uma solicitagdo de sincronizagio de tempo do DNP3 mestre.

Na energizagao, o subsistema DNP3 recebe o tempo do controlador. Para o
controlador adquirir o tempo correta, deve ser usado e habilitado um RTC do
modulo plug-in antes de desligar e ligar a alimentag¢do para adquirir o tempo
correta do controlador. O RTC do firmware sempre reverte para uma data e
hora padrao apds desligar e ligar a alimentagao, portanto, nao é capaz de
fornecer um tempo preciso para o subsistema DNP3.

Se ndo for usado um médulo RTC plug-in, entdo deve ser habilitado o RTC do
firmware. Para habilitar o RTC do firmware, selecione Enable firmware real
time clock.

Controller - Real Time Clock

(_) Date and time are only available when connected to controller.

Battery: Not Available
Date: Not Available
Time: Not Available

Set Date/Time.
Allow real time clock to be changed in run mode

Enable firmware real time clock

Quando hi uma solicita¢ao de gravagio para sincronizagao de tempo de um
mestre DNP3, o tempo no RTC (firmware ou mddulo plug-in) é sincronizado
com o tempo do mestre DNP3.

Esta tabela mostra a precisio do médulo plug-in 2080-MEMBAK-RTCz2.
Configure o intervalo de sincronizagio de tempo na configuragao do escravo
Micro870 DNP3 de acordo com esta tabela, para que um mestre DNP3 possa
enviar a solicita¢ao de sincroniza¢ao de tempo periodicamente para tempos
mais precisos no controlador.

Precisao do 2080-MEMBAK-RTC2

Precisao do RTC(" Temperatura ambiente
+5 s/més 25°C(77°F)
+9 s/més -20 a +65 °C (-4 a +149 °F)

(1) Esses nimeros sao valores maximos de pior caso para um més de 31 dias.
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Os erros em um subsistema escravo DNP3 s3o registrados na pagina
Communication Diagnostics no software Connected Components

Workbench.

Figura 8 - Diagnéstico de comunicacao para porta serial incorporada

Diagnostic Counters
Channel Status:

Messages Received:
Messages Retried:

Bytes Received on Channel:

Frames Received on Channel:

Link Layer Error Count:
Application Layer Error Count:
Transport Layer Error Count:
Physical Layer Errors:

Current Session Status:

Session Events Confirmed:

Communication: Serial Port
Channel: Embedded Serial
Driver: DNP3 Slave

Fragments Received on Channel:

Micro870 - Communication Disgnostics
Reset Counters

NAK Messages Received: 0
Messages Sent: 0
Messages Undelivered: 0
Bytes Sent on Channel: 0
Frames Sent on Channel: 0
Fragments Sent an Channel: 0
Last Link Layer Error Code: 0
Last Application Layer Error Code: 0
Last Transport Layer Error Code: 0
Last Physical Layer Error Code: 0
Session Events Overflowed: 0
Session Events Sent: 0

Communication: Serial Port

Driver: DNP3 Slave

Diagnostic Counters
Channel Status:

Messages Received:
Messages Retried:

Bytes Received on Channel:

Frames Received on Channel:

Link Layer Error Count:
Application Layer Error Count:
Transport Layer Error Count:
Physical Layer Errors:

Current Session Status:

Session Events Confirmed:

Channel: Slot 2 | 2080-SERIALISOL at port 6 ¥

Fragments Received on Channel:

Figura 9 - Diagnéstico de comunicacao para o modulo plug-in 2080-SERIALISOL

Mict870 - Communication Disgnostics % X

Reset Counters

NAK Messages Received:
Messages Sent:

Messages Undelivered:

Bytes Sent on Channel:

Frames Sent on Channel:
Fragments Sent on Channel:
Last Link Layer Error Code:

Last Application Layer Error Code:
Last Transport Layer Error Code:
Last Physical Layer Error Code:
Session Events Overflowed:

Session Events Sent:
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Diagnéstico para canal Ethernet

Os contadores de diagndstico e erros no subsistema escravo DNP3 para o canal

Ethernet sio mostrados no software Connected Components Workbench.

Clique em Diagnostic para exibir a pagina de diagndstico.

Figura 10 - Diagndstico de comunicacao para porta Ethernet

Protocols: DNP3 Slave

Diagnostic Counters
Channel Status:

Messages Received:
Messages Retried:

Bytes Received on Channel:
Frames Received on Channel:
Fragments Received on Channel:
Link Layer Error Count:
Application Layer Error Count:
Transport Layer Error Count:
Physical Layer Errors:

Current Session Status:
Session Events Confirmed:
Session Request Timeouts:

Session Link Status Requests Received:

NAK Messages Received:
Messages Sent:

Messages Undelivered:

Bytes Sent on Channel:

Frames Sent on Channel:
Fragments Sent on Channel:
Last Link Layer Error Code:

Last Application Layer Error Code:
Last Transport Layer Error Code:
Last Physical Layer Error Code:
Session Events Overflowed:
Session Events Sent:

Session Requests Failed:

Session Link Status Frames Received:

Micro870 - Communication Diagnostics + > EVitaget:ydy]

Tabela 10 - Codigos de erro

Valor (DEC) Mnemadnica Descricao

0 ERROR_PHYS_TRANSMIT Erro retornado da rotina de transmissao de destino

1 ERROR_PHYS_CHAR_TIMEOUT Ocorreu o tempo limite intercaracteres

2 ERROR_PHYS_REMOTE_CLOSE Lado remoto da conexao fechada do canal

3 ERROR_LINK_FRAME_LENGTH 0 frame de entrada é muito curto ou excedeu o tamanho do buffer
4 ERROR_LINK_ADDRESS_DESCONHECIDO 0 frame recebido era para um enderego de link desconhecido
5 ERROR_LINK_ILLEGAL_FUNCTION Cédigo de funcao de link ilegal no frame recebido

6 ERROR_LINK_INVALID_CHECKSUM Checksum ou CRC invalido

7 ERRO_LINK_NOT_RESET 0 link nao foi reinicializado, frame rejeitado

8 ERRO_LINK_FCB Recebido bit de contagem de frame invalido

9 ERROR_LINK_INVALID_START_CHAR Nao recebeu o caractere de sincronizagao inicial correto

10 ERROR_LINK_FRAME_TIMEQUT 0 frame inteiro nao foi recebido em um tempo especificado

1 ERROR_LINK_CNFM_TIMEOUT A confirmacao do link nao foi recebida no tempo especificado
12 ERROR_LINK_STATUS_TIMEOUT Resposta de status do link ndo recebida no tempo especificado

Os seguintes erros de link sao usados por 101/103

13 ERROR_LINK_WRONG_SESN A resposta nao era da sessao esperada

14 ERROR_LINK_WRONG_REPLY Recebida resposta inesperada, frame rejeitado

15 ERROR_LINK_INVALID_2ND_CHAR Nao recebido o segundo caractere de sincronizagao correto

16 ERROR_LINK_INVALID_END_CHAR Nao recebido o caractere de sincronizagao final correto

17 ERROR_LINK_MISMATCHING_LENGTH Os bytes de comprimento variavel no frame FT1.2 ndo correspondem
18 ERRO_LINK_INV_DIR Bit dir invélido recebido no octeto de controle

Os erros de link a seguir sao usados por 104

18

ERROR_LINK_NO_CNFM_RECEIVED

Confirmagao de 104 U-formato APDU nao recebida

20

ERROR_LINK_NO_ACK_RECEIVED

Reconhecido de 104 APDU no formato | nao recebido
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Tabela 10 - Cadigos de erro (Continuacao)

Valor (DEC) Mneménica Descricao
2 ERROR_LINK_SEQUENCE_UNKNOWN Naimero de sequéncia de confirmacao desconhecido na APDU recebida
22 ERROR_LINK_OUT_OF_SEQUENCE APDU recebida fora de sequéncia com a APDU anterior
Erros da camada de transporte
23 ERROR_TPRT_SEQUENCE_ERROR | Erro de nimero de sequéncia
Diagnastico para autenticagao segura
As informagoes de diagndstico para autenticagao segura sio mostradas no
software Connected Components Workbench. Clique em Diagnostic para
exibir a pagina de diagndstico.
Micro870 - Communicaion Diagnostics

Diagnostic Counters
Channel Status:

Messages Received:
Messages Retried:

Bytes Received on Channel:
Frames Received on Channel:
Fragments Received on Channel:
Link Layer Error Count:
Application Layer Error Count:
Transport Layer Error Count:
Physical Layer Errors:

Current Session Status:
Session Events Confirmed:

Session Request Timeouts:

NAK Messages Received:
Messages Sent:

Messages Undelivered:

Bytes Sent on Channel:

Frames Sent on Channel:
Fragments Sent on Channel:
Last Link Layer Error Code:

Last Application Layer Error Code:
Last Transport Layer Error Code:
Last Physical Layer Error Code:
Session Events Overflowed:
Session Events Sent:

Session Requests Failed:

Session Link Status Requests Received: 0 Session Link Status Frames Received: 0
Session Secure Authentication Messages Received: 0 Session Secure Authentication Messages Sent: 0
Session Secure Authentication Response Timeouts: 0 Session Authentication Key Exchanges: 0
4 L3 ~ , . - . -
COdIgOS de funt;ao Estas tabelas mostram os c6digos de fungio da camada da aplicagao

implementados no controlador.

Tabela 11 - Codigos de fungao para DNP3 em controladores Micro870

Eggsiegem Codigo de fungao  |Nome Suporte para Micro870 | Descrigao
Confirmation 0(0x00) CONFIRM Sim Andlises/envios do controlador
Solicitagao 1(0x01) READ Sim Analises do controlador
Solicitagao 2(0x02) WRITE Sim Analises do controlador
Solicitagao 3(0x03) SELECT Sim Andlises do controlador
Solicitagdo 4(0x04) OPERATE Sim Anélises do controlador
Solicitagao 5 (0x05) DIRECT_OPERATE Sim Anélises do controlador
Solicitagao 6 (0x06) DIRECT_OPERATE_NR Sim Anélises do controlador
Solicitagao 7(0x07) IMMED_FREEZE Sim Anlises do controlador
Solicitacao 8(0x08) IMMED_FREEZE_NR Sim Anélises do controlador
Solicitacao 9(0x09) FREEZE_CLEAR Sim Anélises do controlador
Solicitagao 10 (0x0A) FREEZE_CLEAR_NR Sim Anélises do controlador
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Tabela 11 - Cadigos de fungao para DNP3 em controladores Micro870 (Continuacao)

Eggsiegem Codigo de fungao  |Nome Suporte para Micro870 | Descrigao

Solicitagao 11(0x0B) FREEZE_AT_TIME Nao

Solicitagao 12(0x0C) FREEZE_AT_TIME_NR Nao
Anélises do controlador. 0 controlador ndo deve estar no modo de

Solicitagéo 13(0x0D) COLD_RESTART Sim g)t;i[;tuo(;éo e nenhum programa e arquivo deve estar no estado

Solicitagao 14 (0x0E) WARM_RESTART Nao Anlises do controlador

Solicitagao 15 (0xQF) INITIALIZE_DATA Nao Obsoleto

Solicitacio 16(0x10) INITIALIZE_APPL Sim Andlises do controlador. Remove a falha e altera o modo do
controlador para Programa remoto.

Solicitacdo 17(0x11) START_APPL Sim Analises o %‘;‘;gg‘;g;’aréggmzt"afﬁ'ha e altera 0 modo do

Solicitacio 18(0x12) STOP_APPL Sim érggrsae;g?ecrgggr?lador. Muda o modo do controlador para

Solicitagdo 19 (0x13) SAVE_CONFIG Nao Descontinuado

Solicitacdo 20 (0x14) ENABLE_UNSOLICITED Sim Anélises do controlador

Solicitagao 21(0x15) DISABLE_UNSOLICITED Sim Andlises do controlador

Solicitagao 22 (0x16) ASSIGN_CLASS Nao

Solicitacao 23(0x17) DELAY_MEASURE Sim Anélises do controlador. Usado para nao rede local

Solicitacao 24(0x18) RECORD_CURRENT_TIME Nao Anélises do controlador. Usado para rede local

Solicitagado 25(0x19) OPEN_FILE Sim Anélises do controlador

Solicitagado 26 (0x1A) CLOSE_FILE Sim Anélises do controlador

Solicitacao 27(0x1B) DELETE_FILE Sim Anélises do controlador

Solicitagao 28(0x1C) GET_FILE_INFO Nao Analises do controlador

Solicitagao 29 (0x1D) AUTHENTICATE_FILE Sim Anlises do controlador

Solicitacao 30 (OxIE) ABORT_FILE Nao Anélises do controlador

Solicitagdo 31(0x1F) ACTIVATE_CONFIG Nao Andlises do controlador

Solicitagao 32(0x20) AUTHENTICATE_REQ Nao Anélises do controlador

Solicitagao 33(0x21) AUTHENTICATE_ERR Nao Anélises do controlador

Resposta 34(0x22) Resposta Sim 0 controlador envia

Resposta 35(0x23) UNSOLICITED_RESPONSE Sim 0 controlador envia

Resposta 36 (0x24) AUTHENTICATE_RESPONSE Nao 0 controlador envia

37(0x25) a 47 (0x2F) Nao Reservado

Tabela de implementacao

Os controladores Micro870 (2080-L70E-24QxBN) suportam o subconjunto de

certificagio DNP3 nivel 2.

Tabela 12 identifica quais grupos de objetos e varia¢des, cédigos de fungao e
qualificadores o dispositivo suporta em solicitagdes e respostas. As colunas
Request and Response identificam todas as solicitagdes e respostas que podem
ser enviadas/analisadas por um mestre DNP3 ou que devem ser analisadas/
enviadas pelo controlador.

A tabela de implementagao lista todas as funcionalidades exigidas pelo DNP3
mestre ou pelo controlador, conforme definido nos Procedimentos de teste de
conformidade IED DNP3. Qualquer funcionalidade além do nivel de
subconjunto mais alto suportado é indicada pelas células da tabela em cinza.
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Tabela 12 - Tabela de implementagao para controladores Micro870

Solicitagao Resposta
Variagao e grupo de objetos DNP DNP3 mestre pode emitir DNP3 mestre deve analisar
0 controlador deve analisar 0 controlador pode emitir
Nim.do |Num. Descricio Cadigos de funcao Cadigos de Codigos de fungao Cadigos de
grupo Variavel ¢ (dec) qualificagao (hex) (dec) qualificagao (hex)
2Ma 239 .
0 %Z};aazzlg[] Atributo do dispositivo 1(leitura) gg’(glr(r??z:ti;(daa(/]ﬂatroadd:s)) 129 (resposta) 00 (partida/parada)
252
. 00, 01(partida/parada) :
1(leitura : 129 (resposta 00 (partida/parada
0 gzg 297 | Mributo do dispositivo ( ) 06 (sem faixa ou todos) (resposta] P parada)
2 (gravagdo) 00, 01(partida/parada)
Atributo de dispositivo - Solicitagao ; 00, 01(partida/parada)
0 2% nao especifica de todos os atributos 1(leitura) 06 (sem faixa ou todos)
Atributos do dispositivo - Lista de : 00, 01(partida/parada) ;
0 2% variagdes de atributos 1(leitura) 06 (sem faixa ou todos) 129 (resposta) 00 (partida/ parada)
00, 01(partida/parad
1 0 Entrada binaria - Qualquer variagdgo  |1(leitura) 06 (ser(:?zraii(aaozatroad;s))
Entrada binaria - Formato : 00, 01(partida/parada) .
1 1 empacatado 1(leitura) O e v o 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
1 2 Entrada binaria - com flags 1(leitura) gg(ggr(ﬁ?;tl;daaéﬂ%addss)) 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
L 06 (sem faixa ou todos)
9 0 E;Eir;toége entrada binéria - Qualquer 1(leitura) 07, 08 (quantidade
¢ limitada)
L 06 (sem faixa ou todos)
Evento de entrada binaria - sem . . 129 (resposta) "
2 1 tempo 1(leitura) l[i];,]i(t]a%}d(g)uantldade 130 {resp. nao sol. 17, 28 (indice)
ey 06 (sem faixa ou todos)
Evento de entrada binria - com . . 129 (resposta) -
2 2 tempo absoluto 1(leitura) l[i];,“(tlgd(g)uanndade 130 (resp. néo sol) 17,28 (indice)
L 06 (sem faixa ou todos)
Evento de entrada binaria - com - - 129 (resposta) "
2 3 tempo relativo 1(leitura) l(ilg,]i(tlgd(g)uanndade 130 (resp. nao sol.) 17,28 (indice)
Entrada binaria de bit duplo - qualquer : 00, 01(partida/parada)
3 0 variagao 1(leitura) 06 (sem faixa ou todos)
Entrada binaria de bit duplo - formato " 00, 01(partida/parada) ;
3 1 empacotado 1(leitura) 0 e e s 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
Entrada binaria de bit duplo - com " 00, 01 (partida/parada) "
3 2 flags 1(leitura) s e v o 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
L . 06 (sem faixa ou todos)
Evento de entrada binaria de bit duplo ; :
4 0 ~ qualquer variacdo 1(leitura) I{i];i(t]g(}g)uantldade
4 1 Evento de entrada binaria de bit duplo 1{leitura) gs (Sgr(n in:taidoaudzodos) 129 (resposta) 17,28 (indice)
- sem tempo Iirﬁitadg) 130 (resp. nao sol.) '
4 9 Evento de entrada binaria de bit duplo 1(leitura) g;’ (ggr(n Le;irfgdoaudzodos) 129 (resposta) 17, 28 (indice)
- com tempo absoluto Iirﬁitadg) 130 (resp. nao sol.) '
4 3 Evento de entrada binaria de bit duplo 1(leitura) g;’ (ggr(n Le;irfgdoaudzodos) 129 (resposta) 17, 28 (indice)
- com tempo relativo Iirﬁitadg) 130 (resp. nao sol.) '
00, 01(partida/parad
10 0 Saida binaria - qualquer variagao 1(leitura) 05 (ser(:?z:il(aaozat?d;s))
Saida binaria - status de saida com : 00, 01(partida/parada) .
10 2 flags 1(leitura) O e v o 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
3 (select)
Comando binario - bloco de saidaa |4 (operar) - S
12 1 relé de controle (CROB) 5 (op. direta) 17, 28 (indice) 129 (resposta) eco da solicitagdo
6 (dir. op, no ack)
00, 01(partida/parada
20 0 Contador - qualquer variagao 1(leitura) UB(se::f;il(a OE trodos))
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Capitulo 6

Protocolo de rede distribuida do controlador Micro870

Tabela 12 - Tabela de implementacao para controladores Micro870 (Continuacao)

Solicitagao Resposta
Variacao e grupo de objetos DNP DNP3 mestre pode emitir DNP3 mestre deve analisar
0 controlador deve analisar 0 controlador pode emitir
Nim.do |Num. Descricio Cadigos de fungao Cadigos de Cadigos de fungao Cadigos de
grupo Variavel ¢ (dec) qualificagéo (hex) (dec) qualificagéo (hex)
20 1 Contador - 32 bits com flag 1(leitura) gg(glr(# ?;tii(daaéﬁat;add;s)) 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
7((freeze) )
. 8 (freeze noack ;
20 1 Contador - 32 bits com flag 9 (congelar limpo) 06 (sem faixa ou todos)
10 (frz. cl. noack)
2 2 Contador - 16 bits com flag 1(leitura) gg(ggg’?g'}("aﬂéﬂﬁd"g) 129 (resposta) 00, 01 (partida/parada)
7 (freeze)
20 2 Contador - 16 bits com flag g{g;eﬁgglgfﬁﬂgo) 06 (sem faixa ou todos)
10 (frz. cl. noack)
20 5 Contador - 32 bits sem flag 1(leitura) gg(glf#?g;d:éﬂat?dd:s)) 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
7(freeze)
20 5 Contador - 32 bits sem flag ggff;éar?ﬁﬂgo) 06 (sem faixa ou todos)
10 (frz. cl. noack)
20 6 Contador - 16 bits sem flag 1(leitura) gg(glr(# ?;tii(daaéﬁat;add;s)) 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
7((freeze) )
. 8 (freeze noack ;
20 6 Contador - 16 bits sem flag 9 (congelar limpo) 06 (sem faixa ou todos)
10 (frz. cl. noack)
Contador congelado - qualquer . 00, 01(partida/parada)
21 0 o 1(leit
variagao eitura) 06 (sem faixa ou todos)
2 1 Contador congelado - 32 bits com flag |1(leitura) 06 (sem faixa ou todos) [129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
2 2 Contador congelado - 16 bits com flag |1(leitura) gg(glr(#?zrat&daaéﬂat?ddss)) 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
Contador congelado - 32 bits com flag : 00, 01(partida/parada) g
2 5 6 tempo 1(leitura) O e v o 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
Contador congelado - 16 bits com flag ] 00, 01 (partida/parada) :
2 ) & tempo 1(leitura) 0 e e s 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
2 9 Contador congelado - 32 bits sem flag |1(leitura) gg(glr(#?zrat&daaéﬂat?ddss)) 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
2 10 Contador congelado - 16 bits sem flag |1(leitura) gg'(glr(r??gtii(daatllﬂatroaddr?s)) 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
06 (sem faixa ou todos)
2 0 Evento do contador - qualquer 1(leitura) 07, 08 (quantidade
¢ limitada)
06 (sem faixa ou todos)
22 1 Evento do contador - 32 bits com flag |1(leitura) 07, 08 (quantidade %g gzzpoztéao) sol) 17, 28 (indice)
limitada) P :
06 (sem faixa ou todos)
22 2 Evento do contador - 16 bits com flag |1(leitura) 07, 08 (quantidade %g gzzpoztéao) sol) 17, 28 (indice)
limitada) P :
. 06 (sem faixa ou todos)
Evento do contador - 32 bits com flag ; : 129 (resposta) o
22 5 1(leitura) 07, 08 (quantidade 5 17, 28 (indice)
e tempo il 130 (resp. nao sol.)
. 06 (sem faixa ou todos)
Evento do contador - 16 bits com flag e . : 129 (resposta) "
22 1(leit 7, t - 17,2
6 tempo (leitura) I[i]mi(t]gcfg)uan idadle 130 (resp. nao sol.) 8 (indice)
06 (sem faixa ou todos)
Evento do contador congelado - : 7
23 0 qualquer variacao 1(leitura) I[ilz#]i(tlgég)uantldade
06 (sem faixa ou todos)
23 1 Evento de contador congelado - 32 |4 (i) 07,08 (quantidade |10 (resposta) 17, 28 (indice)

bits com flag

limitada)

130 (resp. nao sol.)
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Capitulo 6 Protocolo de rede distribuida do controlador Micro870

Tabela 12 - Tabela de implementacao para controladores Micro870 (Continuacao)

Solicitagao Resposta
Variacao e grupo de objetos DNP DNP3 mestre pode emitir DNP3 mestre deve analisar
0 controlador deve analisar 0 controlador pode emitir
Nim.do | Nim. Descrigdo Cadigos de fungao Codigos de Cadigos de fungao Codigos de
grupo Variavel (dec) qualificagéo (hex) (dec) qualificagéo (hex)
. 06 (sem faixa ou todos)
Evento de contador congelado - 16 bits . : 129 (resposta) "
23 2 1(leit 07,08 tidad ~ 17,28 (ind
com flag (leitura) Iimitacfz?)uan Idade 130 (resp. nao sol.) (indice)
06 (sem faixa ou todos)
Evento de contador congelado - 32 " : 129 (resposta) g
2 5 bits com flag e tempo 1(leitura) l[i];,ﬂ(tlgd(g)uantldade 130 (resp. nao sol.) 1 e
. 06 (sem faixa ou todos)
Evento de contador congelado - 16 bits " : 129 (resposta) g
23 6 com flag & tempo 1(leitura) l[i];,ﬂ(tlgd(g)uantldade 130 (resp. nao sol) 17, 28 (indice)
00, 01 (partida/parad
30 0 Entrada analégica - qualquer variagao |1(leitura) 0% (se::?;i;aaozat?d:s))
30 1 Entrada analégica - 32 bits com flag  |1(leitura) gg(glfﬁ?g;d:éﬂat?dd:s)) 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
30 2 Entrada analogica - 16 bits com flag  |1(leitura) gg'(glr(r??gtii(daaéﬂatroadd;s)) 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
30 3 Entrada analogica - 32 bits sem flag  |1(leitura) gg(ggr(ﬁ?;tl;daaéﬂ%addss)) 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
30 4 Entrada analdgica - 16 bits sem flag  |1(leitura) gg(glfﬁg;daaéﬂat?dd:s)) 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
Entrada analdgica - Single-prec flt-pt : 00, 01(partida/parada) g
30 5 com flag 1(leitura) O e v o 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
- 06 (sem faixa ou todos)
Evento de entrada analégica - . ;
32 0 qualquer variagdo 1(leitura) l[i];,“(tlgd(g)uanndade
- . 06 (sem faixa ou todos)
Evento de entrada analdgica - 32 bits " : 129 (resposta) -
32 1 1(leit 07,08 tidad 5 17,28 (ind
sem tempo (leitura) Iimitad(g)uan idade 130 (resp. néo sol) (indice)
- . 06 (sem faixa ou todos)
Evento de entrada analégica - 16 bits ] ; 129 (resposta) .
32 2 1(leit 07,08 tidad 5 17,28 (ind
sem tempo (leitura) Iimitad(z?)uan Idade 130 (resp. nao sol.) (indice)
- . 06 (sem faixa ou todos)
Evento de entrada analdgica - 32 bits ; : 129 (resposta) o
32 3 1(leitura) 07, 08 (quantidade 5 17, 28 (indice)
com tempo il 130 (resp. nao sol.)
- . 06 (sem faixa ou todos)
Evento de entrada analégica - 16 bits . : 129 (resposta) "
2 4 1(leit 7, t = 17,2
3 com tempo (leitura) I[i]mi(t]gcfg)uan idadle 130 (resp. nao sol.) 8 (indice)
- - 06 (sem faixa ou todos)
Evento de entrada analdgica - Single- . : 129 (resposta) "
32 5 prec flt-pt sem tempo 1(leitura) I[ilz#]i(tlgég)uantldade 130 {resp. ndo sol. 17, 28 (indice)
- . 06 (sem faixa ou todos)
Evento de entrada analdgica - Single- " : 129 (resposta) g
32 7 prec it-pt com tempo 1(leitura) l[i];i(tlgd(g)uanndade T30 {resp. ndo sol.) 17,28 (indice)
Status da saida analégica - qualquer . 00, 01(partida/parada)
40 0 - 1(leit
variagao eitura) 06 (sem faixa ou todos)
Status da saida analogica - 32 bits ; 00, 01(partida/parada) f
40 1 com flag 1(leitura) e 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
Status da saida analdgica - 16 bits com : 00, 01(partida/parada) .
40 2 flag 1(leitura) O e v o 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
Status de saida analdgica - Single- " 00, 01 (partida/parada) "
40 3 prec lt-pt com flag 1(leitura) e e s 129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
ngelect))
" ;. _ . Operal’ T o =
4] 1 Saida analogica - 32 bits 5 (op. direta) 17, 27, 28 (indice) 129 (resposta) eco da solicitagao
6 (dir. op, no ack)
ﬁselect))
" . . _ . Operal’ T .. ~
4 2 Saida analdgica - 16 bits 5 (op. direta) 17,27, 28 (indice) 129 (resposta) eco da solicitagao
6 (dir. op, no ack)
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Capitulo 6

Protocolo de rede distribuida do controlador Micro870

Tabela 12 - Tabela de implementacao para controladores Micro870 (Continuacao)

Solicitagao Resposta
Variacao e grupo de objetos DNP DNP3 mestre pode emitir DNP3 mestre deve analisar
0 controlador deve analisar 0 controlador pode emitir
Nim.do |Num. Descricio Cadigos de fungao Cadigos de Cadigos de fungao Cadigos de
grupo Variavel ¢ (dec) qualificagéo (hex) (dec) qualificagéo (hex)
3 (select)
4 3 Saida analdgica - Single-prec flt-pt s (operar) 17, 27, 28 (indice) 129 (resposta) eco da solicitacao
g gep Pt 15(op. direta) eh p ¢
6 (dir. op, no ack)
; 07 (quantidade limitada 07 (quantidade limitada)
1(leitura) =) 129 (resposta) (qtd=1)
50 1 Hora e data - hora absoluta - —
2 (gravagao) 27 (quantidade limitada
Hora e data - Hora absoluta na Ultima = 07 (quantidade limitada
0 s hora registrada Lo =1)
5] 1 Hora e data CTO - hora absoluta, 129 (resposta) 07 (quantidade limitada)
sincronizada 130 (resp. nao sol.) (qtd =1)
51 9 Hora e data CTO - hora absoluta, ndo 129 (resposta) 07 (quantidade limitada)
sincronizada 130 (resp. nao sol.) (qtd =1)
52 2 Atraso de tempo - 6timo 129 (resposta) %t((?lia]r;tidade limitada)
60 1 Objetos de classe - dados de classe 0 |1(leitura) 06 (sem faixa ou todos)
06 (sem faixa ou todos)
1(leitura) 07, 08 (quantidade
60 2 Objetos de classe - dados de classe 1 limitada)
20 (habil. nao sol.) ;
71(desab. ndo sol. 06 (sem faixa ou todos)
06 (sem faixa ou todos)
60 3 Objetos de classe - dados de classe 2 |1(leitura) 07, 08 (quantidade
limitada)
06 (sem faixa ou todos)
1(leitura) 07, 08 (quantidade
60 A Objetos de classe - dados de classe 3 limitada)
20 (habil. nao sol.) ;
71 (desab. ndo sol. 06 (sem faixa ou todos)
o 1(leitura) 00, 01(partida/parada) (129 (resposta) 00, 01(partida/parada)
80 1 Indlcacoteijlnternas - formato - 00 (partidalparada)
empacotado 2(gravagao) indice=7
85 0 Protétipo de conjunto de dados 1(leitura) 06 (sem faixa ou todos)
00, 01(partida/parada)
85 1 Protatipo de conjunto de dados 1(leitura) 06 (sem faixa ou todos) {129 (resposta) 5B (formato livre)
17, 28 (indice)
. . . 00, 01 (partida/parada)
86 1 Egﬁfg:]tg; de conjunto de dados 1(leitura) 06 (sem faixa ou todos) {129 (resposta) 5B (formato livre)
17, 28 (indice)
. . ) 00, 01 (partida/parada)
86 2 Egrsggglrsttiﬁ:;:njunto de dados 1(leitura) 06 (sem faixa ou todos) {129 (resposta) 5B (formato livre)
17, 28 (indice)
00, 01(partida/parada)
87 0 Conjunto de dados - valor presente  |1(leitura) 06 (sem faixa ou todos)
17, 28 (indice)
00, 01(partida/parada)
87 1 Conjunto de dados - valor presente  |1(leitura) 06 (sem faixa ou todos) {129 (resposta) 5B (formato livre)
17, 28 (indice)
06 (sem faixa ou todos)
88 0 Evento de conjunto de dados 1(leitura) 07, 08 (quantidade
limitada)
. 06 (sem faixa ou todos)
Evento de conjunto de dados - ; : 129 (resposta) q
88 1 instantaneo 1(leitura) 07, 08 (quantidade 130 {resp. no sol.) 5B (formato livre)
limitada)
16 (aplicagao inicial) ;
90 1 Aplicagao - identificador 17 (aplicacao de partida) 06 (sem faixa ou todos)

18 (aplicagdo de parada)

5B (formato livre)
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Protocolo de rede distribuida do controlador Micro870

Tabela 12 - Tabela de implementacao para controladores Micro870 (Continuacao)

Solicitagao Resposta
Variacao e grupo de objetos DNP DNP3 mestre pode emitir DNP3 mestre deve analisar
0 controlador deve analisar 0 controlador pode emitir
Nim.do |Num. Descricio Cadigos de fungao Cadigos de Cadigos de fungao Cadigos de
grupo Variavel ¢ (dec) qualificagéo (hex) (dec) qualificagéo (hex)
9 1 Status da operagao solicitada 129 (resposta) % t(é]lia]r}tidade limitada)
L ) 32 (Solicitagao de . f
120 1 Autenticacdo - desafio autenticacao) 5B (formato livre) 131 (Autor. resp) 5B (formato livre)
- 32 (Solicitagao de . ;
120 2 Autenticagao - Resposta autenticacao) 5B (formato livre) 131 (Autor. resp) 5B (formato livre)
120 3 ggiggggcao - Solicitaao de modo Qualquer solicitagao 07 (quantidade limitada) {129 (resposta) 07 (quantidade limitada)
Autenticacao - Solicitagao de modo = ; -
120 3 agressivo 130 (resp. nao sol.) 07 (quantidade limitada)
Autenticagao - Solicitagdo de status |32 (Solicitagao de ; Rl
120 4 da chave da sessao autenticagao) 07 (quantidade limitada)
120 5 Autenticagao - Status da chave da 131(Autor. resp) 5B (formato livre)
$essdo
Autenticagao - Alteracdo da chave da |32 (Solicitagao de .
120 6 5a5530 autenticacao) 5B (formato livre)
33 (solicitagao de
120 7 Autenticagao - Erro autenti(;ac;éo, sem 5B (formato livre) 131(Autor. resp) 5B (formato livre)
reconh.
120 7 Autenticagdo - Erro 1(leitura) 06 (sem faixa ou todos) [129 (resposta) 5B (formato livre)
120 9 Autenticagéo - HMAC Qualquer solicitagao 5B (formato livre) 129 (resposta) 5B (formato livre)
120 9 Autenticagao - HMAC 130 (resp. nao sol.) 5B (formato livre)
Sem objeto (somente cadigo de fungao) 13 (reinicio frio)
Sem objeto (somente cadigo de fungao) 14 (warm restart)
Sem objeto (somente codigo de fungao) 23 (delay meas.)
Sem objeto (somente cddigo de fungao) 24 (record current time)

136

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022



Capitulo 7

Visao geral da execugao de
programas

Execucao de programa no Micro800

Esta se¢ao fornece uma breve visao geral da execugao de programas com um
controlador Micro8oo.

IMPORTANTE  Esta secao descreve de forma geral a execugao de programas nos
controladores Micro800. Certos elementos podem nao ser aplicaveis ou
verdadeiros para certos modelos (por exemplo, o Micro820 nao suporta o
controle de movimento PT0).

Para obter informacoes detalhadas sobre diagramas ladder, instrugdes, blocos
de fungdes e assim por diante, consulte o Manual de referéncia: Instrugdes
gerais para controladores programaveis Micro8oo, publica¢ao 2080-RMoo1.

Uma varredura ou ciclo do Micro800 consiste em leitura de entradas, execu¢ao
de programas em ordem sequencial, atualizagao de saidas e realizagdo de
manutengao (registro de dados, receitas, comunicagoes).

Os nomes dos programas devem comegar com uma letra ou sublinha, seguidos
de até 127 letras, digitos ou sublinhas simples. Use linguagens de programacao
como légica ladder, diagramas de bloco de fungdes e texto estruturado.

Até 256 programas podem ser incluidos em um projeto, dependendo da
memoria de controlador disponivel. Por padrio, os programas sio ciclicos
(executados uma vez por ciclo ou varredura). A medida que cada novo
programa é adicionado ao projeto, atribui-se a ele o préximo nimero de ordem
consecutivo. Quando vocé inicia o Project Organizer no Connected
Components Workbench, ele exibe os icones de programa com base nessa
ordem. Vocé pode visualizar e modificar o nimero de ordem de um programa
a partir das propriedades do programa. Contudo, o Project Organizer nio
mostra a nova ordem até a préxima vez em que o projeto é aberto.

O controlador Micro800 é compativel com saltos dentro de um programa.
Chame uma sub-rotina de cddigo dentro de um programa encapsulando o
c6digo como uma Fungao definida pelo usuario (UDF) ou bloco de fung¢des
definido pelo usudrio (UDFB). Um UDF é similar a uma subrotina tradicional e
usa menos memoria que um UDFB, enquanto um UDFB pode ter multiplas
instancias. Ainda que um UDFB possa ser executado dentro de outro UDFB,
uma profundidade maxima de encadeamento de cinco é suportada. Se ela for
excedida, ocorre um erro de compilagao. Isso também se aplica a UDFs.

De modo alternativo, vocé pode atribuir um programa a uma interrup¢ao
disponivel e fazé-lo ser executado somente quando a interrupgao é disparada.
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Um programa atribuido a rotina de falha do usudrio roda uma vez logo antes
de o controlador entrar em modo de falha.

Além da rotina de falha do usudrio, os controladores Micro80o também
suportam duas interrupgdes selecionadas em fung¢ao do tempo (STI). As STIs
executam programas atribuidos uma vez a cada intervalo de valor de
referéncia (1 a 65.535 ms).

As variaveis globais do sistema associadas com ciclos/varreduras sao:
« _ SYSVA_CYCLECNT - Contador de ciclo
« __SYSVA_TCYCURRENT - Tempo de ciclo atual

« __SYSVA_TCYMAXIMUM - Tempo de ciclo maximo desde a tltima
partida.

Regras para execugao

Esta secdo ilustra a execugdo de um programa. A execugao segue quatro passos
principais dentro de uma malha. A dura¢ao da malha é um tempo de ciclo para
um programa.

1. Ler as entradas 1

2. Executar PUUs(”/proqramas
3. Gravar saidas
4. Limpeza (log de dados, receita, comunicagdes) 3

(1) Unidade organizacional de programa.

Quando um tempo de ciclo é especificado, um recurso espera até que esse
tempo tenha transcorrido antes de iniciar a execugao de um novo ciclo.

O tempo de execu¢ao das POUs varia dependendo do niimero de instrugdes
ativas. Quando um ciclo excede o tempo especificado, a malha continua a
executar o ciclo, mas define um flag de superposicao. Nesse caso, a aplicagio
nao roda mais em tempo real.

Quando um tempo de ciclo nao é especificado, um recurso realiza todas as
etapas na malha e ent3o reinicia um novo ciclo sem esperar.
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Capitulo 7 Execucgao de programa no Micro800

Médulo opcional

Consideracoes sobre carga
e desempenho do
controlador

Normalmente, antes da etapa de leitura de entradas, o controlador verificard a
presenca de quaisquer méodulos de plug-in e de expansao de E/S configurados.
Se um plug-in ou médulo de E/S de expansao estiver faltando, o controlador
entrard em falha. No software Connected Components Workbench release 10
ou posterior, uma opgao de configura¢ao de médulo opcional é adicionada
para evitar que um plug-in E/S ou médulo de E/S de expansao faltante faga o
controlador entrar em falha se habilitado. Esta op¢ao pode ser habilitada
separadamente para cada plug-in E/S ou médulo de E/S de expansao.

instrugao MODULE_INFO para verificar que 0 médulo esta presente porque
o controlador nao apresentara falha se o mddulo estiver ausente.

2 ATENCAO: Se estiver habilitado o recurso de médulo opcional, use a

Dentro de um ciclo de varredura de programa, a execugao das etapas
principais (como indicado no Diagrama de regras de execugao) pode ser
interrompida por outras atividades do controlador, que tenham uma
prioridade mais alta que as etapas principais. Essas atividades incluem,

1. Eventos interrompidos pelo usudrio, incluindo interrupgoes STI, EIl e
HSC (quando aplicavel);

2. Recepgio e transmissido de pacote de dados de comunicagao;

3. Execucao periddica do motor de controle de movimento PTO
(se compativel com o controlador).

Quando uma ou diversas dessas atividades ocupam uma porcentagem
significativa do tempo de execugao do controlador Micro800, o tempo de ciclo
de varredura do programa sera prolongado. A falha de limite de tempo
watchdog (oxDo11) pode ser relatada se o impacto dessas atividades for
subestimado, e o limite de tempo watchdog é determinado marginalmente.

A configuracao do Watchdog ajusta por padrao como 2 s e geralmente nao
precisa ser alterada.

Execucao periddica de programas

Para aplicacdes em que a execugao periddica de programas com temporizagao
precisa é necessaria, tais como PID, é recomendado que a STI (interrupgao
selecionada em fung¢ao do tempo) seja utilizada para executar o programa.

A STI fornece intervalos de tempo precisos.

N3o é recomendado que a varidvel do sistema __SYSVA_TCYCYCTIME seja
usada para executar todos os programas periodicamente, pois isso faz com que
todas as comunicagdes sejam executadas a essa taxa.

tempo de ciclo programado for definido como muito lento (por exemplo,

ADVERTENCIA: Os limites de tempo de comunicagdo podem ocorrer se 0
A 200 ms) para manter as comunicagges.

Variavel de sistema para tempo de ciclo programado

Variavel Type [Tipo] Descrigao

Tempo de ciclo programado.

Nota: 0 tempo de ciclo programado somente aceita valores
__SYSVA_TCYCYCTIME TIME em multiplos de 10 ms. Se o valor inserido nao for um
mdltiplo de 10, ele sera arredondado para cima para o
préximo multiplo de 10.
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Energizacao e primeira
varredura

No modo de programa, todas as variaveis de entrada digital e analégica
mantém seu tltimo estado, e os LEDs s3o sempre atualizados. Todas as
variaveis de saida digitais e analégicas também mantém seu tltimo estado,
mas somente as saidas analégicas mantém seu altimo estado enquanto as
saidas digitais estao desligadas.

Quando se faz a transigao de modo de programa para modo de operagio, todas
as variaveis de saida analégica mantém seu altimo estado, mas todas as
variaveis de saida digital s3o descarregadas.

Duas varidveis de sistema também estao disponiveis a partir da revisao 2 e
posteriores:

Variaveis do sistema para varredura e energizagao na versao do firmware 2 e posteriores

Variavel Type [Tipo] Descrigéo

Primeiro bit de varredura.

Pode ser utilizado para inicializar ou restaurar variaveis
imediatamente apds cada transi¢ao de modo Programa para
Operagao.

Observacao: Verdadeiro apenas para a primeira varredura.
Apos isso, € falso.

_SYSVA_FIRST_SCAN BOOL

Bit de energizagao.

Pode ser utilizado para inicializar ou restaurar variaveis
imediatamente apds o download, a partir do software
Connected Components Workbench ou imediatamente apds
_SYSVA_POWER_UP_BIT BOOL ser carregado, a partir do modulo de backup da memaria (por
exemplo, cartao microSD™).

Observacao: Verdadeiro apenas para a primeira varredura
ap0s uma energizagao ou execucao de uma nova légica
ladder pela primeira vez.

Retencao de variavel

Apds ligar e desligar, todas as varidveis dentro de instancias de instrugbes so
apagadas. Os controladores Micro830 e Micro850 retém todas as varidveis
criadas pelo usuario. Os controladores Micro810® e Micro820 somente podem
reter um maximo de 400 bytes de valores de variavel criados pelo usudrio.

Os controladores Micro870 e somente podem reter um maximo de 128 kilobytes
de valores de variavel criados pelo usuario.

Por exemplo: uma variavel criada pelo usudrio chamada My _Timer do tipo de
dados Time sera retida apés ligar e desligar a alimentagao, porém o tempo
decorrido (ET) criada pelo usuario na instru¢ao de temporizador TON sera
apagada. Isso significa que, apds um ciclo de energia, as varidveis globais sao
limpas ou configuradas para o valor inicial e, dependendo do controlador,
alguns ou todos os valores de varidveis criados pelo usudrio sao retidos.

Vocé pode escolher quais varidveis reter selecionando-as na pagina de
variaveis globais.

Progl-VAR 3 [URIIS AR Progl-POU Quick Tips

lmmmmm
= -:::————
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Execucgao de programa no Micro800

Alocacao de meméria

Orientacoes e limitagoes
para usuarios avanc¢ados

Dependendo do tamanho da base, a memdria disponivel nos controladores

Micro800 é mostrada na tabela abaixo.

Alocacao de memdria para controladores Micro800

Atributo 10/16 pontos 20 pontos 24 e 48 pontos (Mico830, | 24 pontos
(Micro830) (Micro820) Micro850) (Micro870)

Elapas do 4K 10K 10K 20K

programa

Bytes de dados 8 KB 20 KB 20 KB 40 KB

(1)  0tamanho dos dados e o programa estimado sdo “tipicos” - as etapas do programa e as variaveis sao criadas dinamicamente.

1etapa do programa =12 bytes de dados.

Estas especificagbes para instrugdo e tamanho de dados sao nimeros tipicos.
Quando um projeto é criado para Micro800, a memoria é alocada
dinamicamente como programa ou memoria de dados no tempo de
construgao. Isso significa que o tamanho do programa pode exceder as
especificacoes publicadas se o tamanho dos dados for sacrificado e vice-versa.
Essa flexibilidade permite um uso maximo da memoria de execugao. Além das
variaveis definidas pelo usuario, a memoria de dados também contém
quaisquer constantes e variaveis temporarias geradas pelo compilador em
tempo de construgao.

Se o projeto do usudrio for maior, o tempo de ativagao serd afetado. O tempo
de inicializagao tipico é de 10 a 15 segundos para todos os controladores.

No entanto, se o seu projeto tiver muitos valores iniciais e de projeto, isso
podera fazer com que o tempo de ativagao exceda 30 segundos. Apds o boot, as
conexdes Ethernet/IP podem levar até 60 segundos para serem estabelecidas.

Os controladores Micro8oo tém memdria de projeto, que armazena uma cdpia
do projeto inteiro do que se fez download (inclusive comentarios), assim como
uma memodria de configuragdo para armazenar informagoes de ajuste
plug-in, etc.

Seguem algumas orientagdes e limitagoes que devem ser consideradas quando
se programa um controlador Micro8oo usando o software Connected
Components Workbench:

« Cadaprograma/POU pode usar até 64 Kb de espago de endereco interno.
Para todos os controladores, exceto o0 Micro870, é recomendado que vocé
divida programas grandes em programas menores para melhorar a
legibilidade do cédigo, simplificar a depuragido e as tarefas de
manutengao.

« Uma Fungdo definida pelo usuario (UDF) usa significativamente menos
memoria que um Bloco de fungdes definido pelo usuario (UDFB).
Por exemplo, 30% menos para um programa de tamanho tipico em
comparagao com u UDFB para uma instancia. A economia aumenta a
medida que aumenta o nimero de instancias UDFB.

« Um Bloco de fungdes definido pelo usuario (UDFB) pode ser executado
dentro de outro UDFB, com um limite de cinco UDFBs encadeados. Evite
criar UDFBs com referéncias a outros UDFBs, pois executar esses UDFBs
muitas vezes pode resultar em um erro de compilagdo. Isso também se
aplica a UDFs.
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Exemplo de cinco UDFBs encadeados
|—> UDFBI
\—> UDFB2
\—y UDFB3
\_> UDFB4
\_> UDFB5
O texto estruturado (ST) é muito mais eficiente e ficil de usar que a légica
ladder, quando usado para equagoes. Se vocé estd acostumado a usar a
instrucao RSLogix 500® CPT Compute, uma dtima alternativa é usar ST
combinado com UDF ou UDFB.
Como exemplo, para um calculo de relégio astronémico, o texto
estruturado usa 40% menos instrugoes.
Display_Output LD:
Uso de memoria (c6digo): 3148 etapas
Uso de memoria (dados): 3456 bytes
Display_Output ST:
Uso de memoria (c6digo): 3148 etapas
Uso de memoria (dados): 3456 bytes
Vocé pode encontrar um erro de memoria reservada insuficiente
enquanto realizar um download e compilar um programa acima de um
determinado tamanho. Uma solugio temporaria é usar vetores,
especialmente se houver muitas variaveis.
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Controle de movimento PTO

Controle de movimento

Geralmente, dois tipos de controle de movimento s3o usados em aplicagoes de
movimento do controlador Micro800, que tém servo-drives Kinetix® 3.

« Movimento indexado - Micro8oo distribui indices de posi¢ao para o
servo-drive usando comunicagdes Modbus RTU ou E/S digital. Usado
para posicionamento simples. Consulte a publica¢io CC-QSo025 para
exemplo de elemento fundamental.

«  Movimento PTO - O controlador Micro8oo usa saidas de pulso e dire¢ao
para o servo-drive para um controle preciso da posi¢ao e velocidade com
comunicagdes Modbus RTU ou E/S digital para realimentagao.

A configuracdo e as instrugdes de controle de movimento do Micro8oo
facilitam a programacao. Consulte a publicacao CC-QS033 para exemplo
de elemento fundamental.

Certos controladores Micro830, Micro850 e Micro870, mostradas na Tabela 13,
suportam controle de movimento via saidas de trem de pulso (PTO) de alta
velocidade. A funcionalidade PTO se refere a capacidade de um controlador de
gerar com precisao um nimero especifico de pulsos a uma frequéncia
especificada. Esses pulsos s3o enviados para um dispositivo de controle de
movimento, como um servo-drive, que por sua vez controla o nimero de
rotagdes (posi¢ao) de um servomotor. Cada PTO é mapeado exatamente a um
eixo, para permitir controle de movimento simples em motores de passo e
servodrives com entrada de dire¢ao/pulso.

Como o ciclo de trabalho da PTO pode ser substituido dinamicamente, a PTO
também pode ser usada como saida da modulagao por largura de pulso (PWM).

Os eixos de movimento e PTO/PWM suportados nos controladores Micro830 e
Micro850 sao listados abaixo.
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Capitulo 8 Controle de movimento

Tabela 13 - Eixo de movimento e PTO/PWM sao compativeis com o Micro830,
Micro850 e Micro870

Controlador PTO0 (incorporado) Nimero de eixos suportados

10/16 pontos U
2080-LC30-100VB 1 1
2080-LC30-160VB

24 pontos
2080-LC50-240vB "
2080-LC50-2408B "
2080-LC50-240VB
2080-L50E-240VB
2080-LC50-240BB , 9
2080-L50E-240BB

2080-LC70-240BB
2080-L70E-240BB
2080-LC70-240BBK
2080-L70E-240BBK
2080-L70E-240BBN

48 pontos

2080-LC30-480vB )
2080-LC30-48088
2080-LC50-480VB 3 3
2080-L50E-480VB
2080-LC50-480BB
2080-L50E-480BB

(1) Para catalogos Micro830, funcionalidade de saida de trem de pulso é suportada somente a partir da revisdo 2 do firmware ou
mais recente.

eficiéncia, usuarios precisam possuir um conhecimento bésico do seguinte:

« Componentes e parametros da PTO
Consulte Use o recurso de controle de movimento do Micro800 na pagina 145
para uma visao geral dos componentes de movimento e suas relagoes.

« Programar e trabalhar com elementos no software Connected Components
Workbench
0 usuério precisa estar familiarizado com a programacao de diagrama de
l6gica ladder, texto estruturado ou diagrama de blocos de funcoes para
trabalhar com blocos de funcao de posicionamento, varidveis e parametros
de configuragao do eixo.

2 ATENGAO: Para utilizar o recurso de movimento do Micro800 com

Workbench e descricoes detalhadas das variaveis para os blocos de funcao
de posicionamento, vocé pode consultar a ajuda on-line do software
Connected Components Workbench que acompanha a instalacao do
software Connected Components Workbench.

2 ATENGAO: Para aprender mais sobre o software Connected Components

IMPORTANTE A funcao PTO somente pode ser utilizada com as E/S incorporadas do
controlador. Ela nao pode ser usada com mddulos de E/S de expansao.
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Use o recurso de controle de movimento do Micro800

O recurso de controle de movimento do Micro800 possui os elementos a
seguir. Novos usudrios precisam ter um entendimento basico da fungdo de
cada elemento para utilizar com eficiéncia o recurso.

Componentes do Controle de movimento

Elemento

Descricao

Pagina

Saidas de trem de pulso

Consiste de uma saida de pulso e uma saida
de diregao. Uma interface padrao para
controlar um servo-inversor ou inversor
passo a passo.

Sinais de entrada e saida na

pagina 146

Eixo

Por um ponto de vista de sistema, um eixo é
um equipamento mecanico movido por uma
combinagao de motor e inversor. 0 inversor
recebe comandos de posicao por meio da
interface de saidas de trem de pulso do
Micro800, sequndo a execugao do CLP dos
blocos de fungao de posicionamento.

No controlador Micro800, € uma saida de

Movimento do eixo e parametras na

pagina 158
Configuracao do eixo de movimento

no Connected Components
Workbench na pagina 169

trem de pulso e um conjunto de entradas,
saidas e configuragao.

Ajuda online do Connected
Components Workbench

Blocos de funcdes de controle de
movimento na pagina 149

Um conjunto de instrucdes que configuram |- Tipo de dados Axis_Ref na

ou agem sobre um eixo de movimento. pagina 164

« Cadigos de erro de bloco de funcdes
e status de eixa na pagina 166

Bloco de funcoes de retorno a

Blocos de funcdes de
movimento

Taxa de variacao da aceleracao. 0
componente de variagao da aceleragao é
relevante principalmente no inicio e no final
do movimento. Uma variacao de aceleracao
muito alta pode induzir vibragoes.

Consulte Entradas Acceleration

Variagao da aceleragao Deceleration e Jerk na pagina 151.

Para utilizar o recurso de controle de movimento do Micro800, vocé precisa:

1. Configurar as propriedades do eixo.
Consulte Configuracio do eixo de movimento no Connected
Components Workbench na pagina 169 para obter instrugdes.

2. Escrever seu programa de controle de movimento por meio do software
Connected Components Workbench.
Para instrugdes sobre como usar o recurso de controle de movimento do
Micro800, consulte as instrugdes de inicio rapido, Use the Motion
Control Feature on Micro8oo Controllers, publicagio 2080-QSoo1.

3. Conex3o da fiagdo do controlador
Para entradas/saidas fixas e configuraveis, consulte Sinais de entrada e
saida na pagina 146. Consulte Exemplo de configuracao de fiacio de
movimento em 2080-LC30-xxQVB/2080-LC50-xxQVB/2080-LC70-
xxQVB na pigina 148 para mais referéncias.

As proximas segoes fornecem uma descrigao mais detalhada dos componentes
de movimento. Vocé também pode consultar a ajuda on-line do software
Connected Components Workbench para mais informacoes sobre cada bloco
de fungdes de movimento e suas entradas e saidas variaveis.
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Sinais de entrada e saida

Sinais de controle de entrada/saida multiplos s3o exigidos para cada eixo de

controle de movimento, como descrito nas préximas tabelas. Pulso PTO e
dire¢do PTO sao exigidos para um eixo. O resto das entrada/saidas podem ser

desabilitadas e reutilizadas como E/S comum.

Entrada/saida de PTO fixa
Sinais de movimento PT00 (EM_00) PTO01(EM_01) PT02 (EM_02)
Nome légico no Nome légicono | Nome no Nome légico no
software Nome no borne software borne software Nome no borne
Pulso PTO _I0_EM_D0_00 0-00 _I0_EM_DO0_01 0-01 I0_EM_D0_02 0-02
Direcao PTO _10_EM_D0_03 0-03 _I0_EM_DO0_04 0-04 [0_EM_D0_05 0-05
Chave de fim de curso inferior (negativo) | _I0_EM_DI_00 1-00 _I0_EM_DI_04 I-04 |0_EM_DI_08 1-08
Chave de fim de curso superior (positivo) | _I0_EM_DI_01 I-01 _I0_EM_DI_05 I-05 [0_EM_DI_09 I-09
Chave de posicao inicial absoluta _I0_EM_DI_02 I-02 _I0_EM_DI_06 I-06 [0_EM_DI_10 -10
Chave de entrada do sensor de toque _I0_EM_DI_03 1-03 _I0_EM_DI_07 1-07 [0_EM_DI_TI I-1
Entradas/saidas configuraveis
Sinais de movimento Entrada/Saida | Observacoes
Servo/inversorenergizado | SAIDA Pode ser configurado como qualquer saida incorporada.
Servo/inversor pronto ENTRADA Pode ser configurado como qualquer entrada incorporada.
gmlo(/is];im)posicéo” (do ENTRADA Pode ser configurado como qualquer entrada incorporada.
Marcador de posicao ENTRADA Pode ser configurada como qualquer entrada incorporada, da
inicial entrada 0 a 15.

Essas E/S podem ser configuradas por meio do recurso de configuragao do
eixo no Connected Components Workbench. Quaisquer saidas atribuidas para
movimento nao devem ser controladas no programa do usuario.

Consulte Configuracio do eixo de movimento no Connected Components
Workbench na pdgina 169.

IMPORTANTE  Se uma saida é configurada para movimento, entao essa saida nao pode
mais ser controlada ou monitorada pelo programa do usuario e ndo pode
ser forgada. Por exemplo, quando uma saida de pulso PTO estéa gerando
pulsos, a variavel ldgica correspondente [0_EM_DO_xx nao alternara o
seu valor e nao exibira os pulsos no monitor de variaveis, mas o LED
fisico dara uma indicacao.

Se uma entrada estiver configurada para movimento, entao forgar a
entrada afeta somente a ldgica do programa de usuario, e nao a de
movimento. Por exemplo, se a entrada inversor pronto for falsa, entao o
usuario nao pode forgar inversor pronto a ser verdadeira forcando a
variavel logica I0_EM_DI_xx correspondente a ser verdadeira.
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Descricao de entrada/saida de fiacao de movimento

Sinais de . - . .
movimento Entrada/Saida | Descri¢ao Singularidade
i Pulso PTO a partir da saida rapida incorporada, Nao
Pulso PT0 SAIDA para ser conectado a entrada PTO do inversor. compartilhada
- i Indicagao de diregdo de pulso PTO, a ser Nao
Diregao PTO SAIDA conectada a entrada de diregao do inversor. compartilhada
0 sinal de controle utilizado para ativar/desativar | Pode ser
Servo/inversor SAIDA 0 servo/inversor. compartilhado
energizado Esse sinal fica ativo quando se comanda com mais de um
MC_Power (energizado). inversor
Chave de fim de A entrada para chave de fim de curso negativa de Nio
curso inferior ENTRADA hardware, a ser conectada a sensor de limite compartilhada
(negativo) negativo elétrico/mecanico. P
Chave de fim de A entrada para chave de fim de curso positiva de Nio
curso superior ENTRADA hardware, a ser conectada a sensor de limite compartilhada
(positivo) positivo elétrico/mecanico. p
- x A entrada para chave de posicao inicial de x
|Cnh|g|vael ggsré?jgao ENTRADA hardware (sensor), a ser conectada a sensor de E‘gﬁl artilhada
posicao inicial mecanico/elétrico. P
A entrada para sinal de sensor de toque de
hardware, a ser usada com os blocos de fungao x
Chave de entradado | gy rpapy Motion MC._TouchProbe e MC_AbortTrigger para | N2 .
q capturar a posicao comandada do eixo durante o p
percurso do movimento.
0 sinal de entrada que indica que o servo/inversor
esta pronto para receber pulso PTO e sinal de
direcao do controlador. Pode ser
Servo/inversor ENTRADA Nenhum bloco de funcées mével pode ser compartilhado
pronto atribuido a um eixo antes que este tenha esse sinal | com mais de um
de entrada pronto, se esse sinal estiver habilitado | inversor
na pagina de propriedades do eixo ou
configuracao de eixo de movimento.
0 sinal de entrada que indica que a pega movel
estd na posicao comandada. Esse sinal precisa
estar ativo apds a peca mavel atingir a posicao
comandada para os blocos de fungdes
. p ‘s MoveAbsolute e MoveRelative. 5
(St;gaslgr?/osm (;]Jtonsrl)cao ENTRADA Para os blocos de fungdes MoveAbsolute e EISrcr)] artilhada
MoveRelative, quando In_Position estiver P
habilitado, o controlador relatard um erro
(EP_MC_MECHAN_ERR) se o sinal nao estiver ativo
em até 5 segundos quando o Gltimo pulso PTO for
enviado.
Esse sinal é o sinal de pulso zero do encoder do
- x motor. Esse sinal pode ser utilizado para ajuste- x
Marcador de posicao ENTRADA -fino da sequéncia de movimento para posi¢ao Nao

inicial

inicial para aprimorar a precisao do deslocamento
para essa posi¢ao.

compartilhada
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Exemplo de configuragao de fiagao de movimento em 2080-LC30-xx(QVB/2080-LC50-xxQVB/
2080-LC70-xxQVB
UV 24V
Power Power
supply supply

148

@

24v
Power
supply

R

®| O

+DC 24 +CMO o )
-DC24 +CM1 ' Encoder signal cable
————4 Pin 49 (CLK+)
0-00 Pin 12 (CLK-)
\
] EPin25 (DIR+)
0-03 Pin 14 (DIR-)
o m 0-06 Pin 3 (Enable)
£g
gy 0-07 Pin 7 (RST)
N LD
a9 =
g % -(M0 £ Motor power cable
o O -(M =]
"~ 4 . =)

Observagoes:

1. A habilitagao do inversor (pino 3) e o reset do inversor (pino 7) estarao operando como entradas de fornecir@tn quando (pinos 1, 2)
conectadasa - da fonte de alimentagao 2.

2. Para ajuda-lo a configurar os parametros do inversor Kinetix3 para que o inversor possa se comunicar e ser controlado por um
controlador Micro830/Micro850/Micro870, consulte a publicagao CC-0S033. 0 parametro Tipo de Comando deve ser definido para “Step/
Direction.Pasitive Logic", e o parametro Tipo de Saida do Controlador deve ser definido para “Open Collector Input”.

Exemplo de configuragao de fiagao de movimento em 2080-LC30-xx(QBB/2080-LC50-xx0BB/2080-

LC70-xx0BB
24V
Power
supply
+CM Pin1,2 ) )
-DC24 +CM1 Encoder signal cable
—f Pin 12(CLK-) 4—
0-00 Pin 49(CLK+)
A\ 4
— Pin 14(DIR-) =
0-03 Pin 25(DIR+) =1 =3
s\ =
o m 0-06 Pin 3(Enable) —
== A
< & 0-07 Pin 7(RST) B
S8 =
= = -CMo @ Motor power cable
o B =
. = - =/
Observagoes:

1. A habilitacao de inversor (pino 3) e o reset do inversor (pino 7) estarao operando como entradas de consumo quando (pinos 1, 2)
conectadas a @ da fonte de alimentacao 2.

2. Para ajudé-lo a configurar os parametros do inversor Kinetix3 para que o inversor possa se comunicar e ser controlado por um
controlador Micro830/Micro850/Micro870, consulte a publicagao CC-0S033. 0 pardmetro Tipo de Comando deve ser definido para
“Step/Direction.Positive Logic", e o parametro Tipo de Saida do Controlador deve ser definido para “Open Collector Input”.
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Capitulo 8 Controle de movimento

Blocos de funcoes de
controle de movimento

Blocos de fungdes de controle de movimento instruem um eixo a uma posigao,
distancia, velocidade e estado especificados.

Blocos de fungbes sao classificados como de movimento (geragao de

movimento) e administrativos.

Blocos de fungoes administrativas
Nome do bloco de fungées Nome do bloco de fungées
MC_Power MC_ReadAxisError

MC_Reset

MC_ReadParameter

MC_TouchProbe

MC_ReadBoolParameter

MC_AbortTrigger

MC_WriteParameter

MC_ReadStatus

MC_WriteBoolParameter

MC_SetPosition

A\

ADVERTENCIA: Durante a alteragdo do modo de operagéo (RMC), o bloco de
fungdes MC_Power deve ser desabilitado, o que removera a alimentagao do
eixo. Do contrdrio, o eixo permanecera energizado mesmo se o bloco de
fungdes for apagado.

Tome nota do sequinte:

« Se uma nova instancia de MC_Power acessa o eixo, este entrara no estado
de parada por erro.

« Se MC_Power estiver dentro de UDFB e qualquer edicao for feita no UDFB que
altere o gabarito do UDFB (por exemplo, adicao de uma variavel local), o eixo
entrara no estado de parada por erro.

Blocos de fung

des de movimento

Nome do bloco d

Estado correto do eixo para
e fungdes | Descricao atribuicao de bloco de
fungoes

MC_MoveAbsolute

Esse bloco de fungdes comanda um eixo a uma | Standstill, Discrete Motion,
posicao absoluta especificada. Continuous Motion

MC_MoveRelative

Este bloco de fungdes comanda um eixo de
uma distancia especificada relativa a posi¢ao
real no momento da execugao.

Standstill, Discrete Motion,
Continuous Motion

MC_MoveVelocity

Este bloco de fungdes comanda um eixo sem | Standstill, Discrete Motion,
fim a se mover a uma velocidade especificada. | Continuous Motion

MC_Home

Este bloco de fungdes comanda o eixo a
realizar a sequéncia de "buscar posi¢ao
inicial”. A entrada “Position” é utilizada para
configurar a posigao absoluta quando o sinal
de referéncia é detectado, e o offset inicial Standstill
configurado é atingido. Este bloco de fungoes
é concluido em “StandStill” se a sequéncia de

bem-sucedida.
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Blocos de fungdes de movimento (Continuagao)

Estado correto do eixo para
atribuicao de bloco de
funcoes

Nome do bloco de fungdes | Descrigao

Este bloco de fungdes comanda uma parada de
eixo e transfere o eixo para o estado
"Stopping”. Ele aborta qualquer execugao de
bloco de fungdes em andamento. Enquanto o
eixo estiver no estado Stopping, nenhum outro
bloco de fungdes podera realizar qualquer
movimento no mesmo eixo. Apés o eixo atingir
velocidade zero, a saida Done é configurada
para TRUE imediatamente. O eixo permanece
no estado “Stopping” enquanto Execute ainda
for TRUE ou a velocidade zero ainda nao tiver
sido atingida. Assim que “Done” for DEFINIDO e
“"Execute” for FALSE, o eixo ira para o estado
“StandStill".

Standstill, Discrete Motion,

MC_Stop Continuous Motion, Homing

Este bloco de fungdes comanda um eixo a uma
parada de movimento controlada. 0 eixo &
movido para o estado “Discrete Motion”, até
que a velocidade seja zero. Com a saida Done
definida, o estado é transferido para
“StandStill".

Standstill, Discrete Motion,

MC_Halt Continuous Motion

ATENCAO: Durante a alteragao do modo de operacao, os blocos de fungao
de movimento somente podem ser apagados quando o bloco de fungdes foi
realizado ou abortado. Do contrario, pode ocorrer um comportamento nao
pretendido do eixo e do bloco de fungdes.

ATENGAO: Cada bloco de fungdes de movimento possui um conjunto de
entradas e saidas variaveis que permite que vocé controle uma instrugao de
movimento especifica. Consulte a ajuda on-line do Connected Components
Workbench para uma descricao dessas entradas e saidas variaveis.

Regras gerais para os Blocos de fungdes de controle de movimento

Para trabalhar com os blocos de fungdes de controle de movimento, os
usudrios precisam estar familiarizados com as regras gerais a seguir.

Regras gerais para o bloco de fungdes de movimento

Parametro

Regras gerais

Parametros de entrada

Quando Executar é verdadeiro: Os pardmetros sdo usados com a borda de subida da entrada de Execugdo. Para modificar qualquer
parametro, é necessario mudar o(s) parametro(s) de entrada e gerar movimento novamente.

OQuando Habilitar é verdadeiro: Os parametros sdo utilizados com a borda de subida da entrada Enable e podem ser modificados
continuamente.

Entradas excedendo os limites
da aplicacao

Se um bloco de fungdes € configurado com parametros que resultam em uma violagao de limites de aplicagao, a instancia do bloco
de funcoes gera um erro. Nesse caso, a saida Error serd marcada como energizada e a informacao do erro sera indicada pela saida
ErrorlD.

0 controlador, na maioria dos casos, permanecera no modo de operagao, e nenhum erro de movimento sera reportado como uma
falha grave de controlador.

Entrada de posicdo/distancia

Para o bloco de fungées MC_MoveAbsolute, a entrada de posicao é a localizagao absoluta comandada para o eixo. Para
MC_MoveRelative, a entrada de distancia é a localizagao relativa (considerando a posicao atual do eixo como 0) da posigao atual.

Entrada de velocidade

Velocity pode ser um valor assinado. Recomenda-se aos usudrios utilizar velocidade positiva.

Entrada de direcao para o bloco de fungdes MC_MoveVelocity pode ser utilizada para definir a diregdo do movimento (ou seja,
velocidade negativa x direcao negativa = velocidade positiva).

Para os blocos de funcées MC_MoveRelative e MC_MoveAbsolute, o valor absoluto da velocidade é utilizado.

A entrada Velocity nao precisa ser atingida se a entrada Jerk for igual a 0.
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Regras gerais para o bloco de fungdes de movimento (Continuagao)

Parametro

Regras gerais

Entrada de direcao

Para MC_MoveAbsolute, a entrada de diregao € ignorada. (isso é reservado para uso futuro)

Para MC_MoveVelocity, o valor da entrada de diregdo pode ser 1(diregao positiva), 0 (diregdo atual) ou -1(diregao negativa). Para
qualquer outro valor, somente o sinal é levado em consideragao. Por exemplo, -3 determina direcao negativa, +2 determina direcao
positiva, e assim sucessivamente.

Para MC_MoveVelocity, o sinal resultante do valor do produto derivado de velocidade x diregao decide a direcao do posicionamento,
se 0 valor nao for 0. Por exemplo, se velocidade x direcao = +300, entdo a direcao é positiva.

Entradas Acceleration,
Deceleration e Jerk

« As entradas Deceleration ou Acceleration devem possuir um valor positivo. Se Deceleration ou Acceleration estiver configurada
para ser um valor ndo positivo, um erro seré reportado (ID do erro: MC_FB_ERR_RANGE).

« Aentrada Jerk deve possuir um valor nao negativo. Se Jerk estiver configurada para ser um valor negativo, um erro sera reportado.
(ID do erro: MC_FB_ERR_RANGE).

« Se Jerk méxima estiver configurada como zero na configuragao de movimento do Connected Components Workbench, todos os
parametros para o bloco de fungdes de mavimento precisam ser configurados como zero. Caso contrario, o bloco de fungdes
reporta um erro (1D do erro: MC_FB_ERR_RANGE).

« Se Jerk estiver configurado como um valor diferente de zero, um perfil de curva S é gerado. Se Jerk for configurada como zero, um
perfil trapezoidal é gerado.

« Se 0 motor de movimento falha ao gerar o perfil de movimento prescrito nos parametros de entrada dindmicas, o bloco de fungdes
reporta um erro (ID do erro: MC_FB_ERR_PROFILE).

Consulte Cddigos de erra de bloco de funcdes e status de eixo na pagina 166 para obter mais informagdes sobre cddigos de erro.

Exclusividade de saida

Com Executar: As saidas Busy, Done, Error e CommandAborted indicam o estado do bloco de fungdes e sdo mutuamente exclusivas -
somente uma delas pode ser verdadeira em um bloco de fungdes. Se executar for verdadeiro, uma dessas saidas precisa ser
verdadeira.

As saidas Done, Busy, Error, ErrorlD, e CommandAborted sao restauradas com a bora de descida de Executar. Porém, a bora de
descida de Executar nao para nem mesmo influencia a execucao do bloco de fungées real. Mesmo se executar for resetado antes do
bloco de fungdes ser completado, as saidas correspondentes sdo configuradas para ao menos um ciclo.

Se uma instancia de um bloco de fungdes recebe um nove comando Executar antes de ser completada (como uma série de comandos
na mesma instancia), o novo comando Executar é ignorado, e a instrugdo dada anteriormente continua com a execugao.

EN

Distance Busy

Velocity Active

Deceleration Error

Jerk ErrorlD

BufferMode
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Regras gerais para o bloco de fungdes de movimento (Continuagao)

Parametro

Regras gerais

Exclusividade de saida

Com Habilitar: As saidas Valid e Error indicam se um bloco de fungdes lido é executado com sucesso. Elas sdo mutuamente
exclusivas: somente uma delas pode ser verdadeira em um bloco de fungdes para MC_ReadBool, MC_ReadParameter, MC_ReadStatus.
As saidas Valid, Enabled, Busy, Error, e ErrorlD sao resetadas com a bora de descida de Habilitar assim que possivel.

ErrorlD

AxisErrord

Saida do eixo

Quando usada no diagrama de blocos de fungdes, vocé pade conectar o parametro de saida do eixo com o parametro de entrada Axis
de outro bloco de fungdes de movimento por conveniéncia (por exemplo, MC_POWER a MC_HOME).

Quando utilizado em um diagrama de Idgica ladder, vocé nao pode atribuir uma variavel ao parametro de saida Axis de outro bloco de
fungdes de movimento porque este é somente-leitura.

Comportamento da saida Done

A saida Done é definida quando a agao comandada é completada com sucesso.

Com blocos de fungées mdltiplos trabalhando no mesmo eixo em uma sequéncia, a regra a sequir se aplica:

Quando um movimento em um eixo é abortado com outro movimento no mesmo eixo sem ter atingido objetivo final, a saida Done nao
sera definida no primeiro bloco de fungdes.
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Regras gerais para o bloco de fungdes de movimento (Continuagao)

Parametro

Regras gerais

Comportamento da saida Busy

Todo bloco de fungdes possui uma saida Busy, indicando que o bloco de fungdes ainda nao esta concluido (para blocos de fungdes
com uma entrada Execute), e novos valores de saida estdo pendentes (para blocos de fungdes com entrada Enable).

Busy ¢ definida na borda de subida de Execute e resetada quando uma das saidas Done, Aborted, ou Error & definida, ou é definida na
borda de subida de Enable e resetada quando uma das saidas Valid ou Error é definida.

E recomendado que o bloco de fungdes continue executando na varredura do programa enquanto Busy for verdadeira, ja que as
saidas somente serdo atualizadas quando a instrucao estiver executando. Por exemplo, em diagrama de légica ladder, se a linha se
tornar falsa antes que a instrugao termine de executar, a saida Busy permanecera verdadeira para sempre mesmo que o bloco de
fungdes termine de executar.

Always_on

Jerk ErrorlD

Na implementagao atual, mavimentos bufferizados nao sao suportados. Consequentemente, as saidas Busy e Active possuem o

Saida ativa mesmo comportamento.
CommandAborted é definida quando um movimento comandado é abortado por outro comando de movimento.
Quando CommandAborted ocorre, outros sinais de saida como InVelocity sao resetados.

Comportamento da saida

CommandAborted

BufferMode
e

Ativar e validar status

A entrada Enable para blocos de fungdes lidos possui sensibilidade por niveis. Em cada varredura de programa com a entrada Enable
como verdadeira, o bloco de fungdes realizara uma leitura e atualizara suas saidas. 0 parametro de saida Valid mostra que um
conjunto valido de saidas esta disponivel.

A saida Valid é verdadeira enquanto valores de saida validos estiverem disponiveis e a entrada Enable for verdadeira. Os valores de
saida relevantes serao atualizados enquanto a entrada Enable for verdadeira.

Se existir um erro de bloco de fungdes, e os valores de saida relevantes nao forem validos, entao a saida valida é definida como falsa.
Quando uma condigao de erro nao existir mais, os valores serao atualizados e a saida Valid seré definida novamente.
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Regras gerais para o bloco de fungdes de movimento (Continuagao)

Parametro

Regras gerais

Movimento relativo versus
movimento absoluto

direcao e distancia especificadas. .
Movimento absoluto requer que o eixo seja colocando na posicao inicial. E um movimento a uma posi¢ao conhecida dentro do
sistema de coordenadas, independentemente de distancia e diregdo. Posicao pode ser um valor positivo ou negativo.

Modo com buffer

Para todos os blocos de funcdes de controle de movimento, o parametro de entrada BufferMode é ignorado. Somente movimentos
abortados sao suportados para essa versao.

Gerenciamento de erros

Todos os blocos possuem duas saidas que gerenciam erros que podem ocorrer durante a execugao. Essas saidas sao definidas como

descrito a sequir:

« Error - A borda de subida de “Error” informa que um erro ocorreu durante a execucao do bloco de fungdes, onde o bloco de fungdes
nao foi concluido com sucesso.

« ErrorlD - Namero do erro.

« Tipos de erros:

- Ldgica de bloco de fungdes (como parametros fora da faixa, tentativa de violagao de maquina de estados)

« Limites ou limites programados atingidos

- falha no inversor (Drive Ready ¢ falsa)

Para obter mais informagdes sobre o erro do bloco de fungdes, consulte Bloco de funcées de movimento e ID de erro de status de

eixo na pagina 167.

154

Execucdo simultdnea de dois blocos de fungdes de movimento (saida Busy = Verdadeira)

A regra geral é que quando um bloco de fun¢des de movimento esta ocupado,
entdo um bloco de fun¢des com a mesma instancia (por exemplo,
MC_MoveRelative2) nio pode ser executado novamente até que o status do
bloco de fung¢des nao esteja mais ocupado.

MC_MoveRelative, MC_MoveAbsolute ficarao ocupados até que a posicao
Q final seja atingida. MC_MoveVelocity, MC_Halt e MC_Stop ficarao
ocupados até que a velocidade final seja atingida.

»
L4

Velocity

P Time

Executel

Busy1

Quando um bloco de fun¢des de movimento estd ocupado, um bloco de
fun¢des com uma instancia diferente (por exemplo, MC_MoveRelative1 e
MC_MoveAbsolute1 no mesmo eixo) pode abortar o bloco de fungdes
executando no momento. Isso é muito ttil para ajustes dindmicos a posigao,
velocidade ou ao parar apds uma distancia especifica.

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022



Capitulo 8 Controle de movimento

Exemplo: Mover para posicdo ignorado devido a status Busy
Para movimentos simples, o bloco de

Posicao de movimento simples utilizando fungdes de movimento ¢ encerrado.
uma instancia de MC_MoveRelative, ) o Saida Busy indica que o bloco de
This command is ignored - ., ,
MC_MoveAbsolute fungdes esta sendo executado e &
necessario permitir que seja
concluido antes que a entrada
Execute seja alternada novamente.

N

N

Velocity

Se Execute for alternada novamente
antes que Busy seja falsa, 0 novo
) Time comando € ignorado. Nenhum erro é
gerado.

Executel

Busy1

Exemplo: movimento abortado com sucesso

A
2 . ) ] .
S Movimento abortado é possivel se estiver
% usando duas instancias de
= MC_MoveRelative, MC_MoveAbsolute.
A segunda instancia pode abortar
imediatamente a primeira (e vice-versa)
para aplicagdes em que corregoes
dindmicas sao necessarias.
P Time
Executel
Busy1
CommandAborted1
Execute2
Busy2
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Exemplo: Mudar velocidade sem abortar

Ao mudar a velocidade, em geral, um movimento abortado n3o é necessario ja
que o bloco de fungdes fica em status Busy somente durante a aceleragio (ou
desaceleragao). Somente uma tnica instincia do bloco de fungdes é necessario.

Para causar uma parada no eixo, utilize MC_Halt.

N

Velocity

P Time

Executel

Busy

Halt Execute

Busy

E possivel que os blocos de funcdes de movimento e MC_Halt abortem outro
bloco de fun¢des de movimento durante acelera¢ao/desaceleragao. Isso nao é
recomendado, j& que o perfil do movimento resultante pode n3o ser

consistente.

ATENCAO: Se MC_Halt aborta outro bloco de funcdes de movimento durante

a aceleracao e o parametro da entrada Jerk MC_Halt € menor que a Jerk do
bloco de fungoes sendo executado atualmente, a Jerk do bloco de fungoes

sendo executado atualmente é utilizada para prevenir desaceleracao
excessivamente longa.
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Exemplo: Bloco de fungdes de mavimento abortado durante aceleragdo/desaceleragao

N

Velocity

P Time

Executel

Busy

CommandAborted

Halt Execute

Busy

IMPORTANTE  Se MC_Halt aborta outro bloco de fungdes de movimento durante a
aceleragao e o parametro da entrada Jerk MC_Halt é menor que a Jerk

do bloco de funcoes sendo executado atualmente, a Jerk do bloco de
fungdes sendo executado atualmente é utilizada para prevenir uma

desaceleracao excessivamente longa.

Exemplo: Parada de erro utilizando MC_Stop ndo pode ser abortada

A

Velocity

This command is ignored.

P Time

MC_Stop Execute

Busy

Motion function block Execute
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MC_Halt e MC_Stop s3o ambos utilizados para trazer um eixo a uma parada
completa mas MC_Stop é utilizado quando uma situag¢ao anormal ocorre.

MC_Stop pode abortar outros blocos de funcao de posicionamento mas
O nunca pode ser abortado.
MC_Stop vai para o estado Stopping e a operacao normal nao pode ser
O retomada.
Movimento do eixo e O diagrama de estado a seguir ilustra o comportamento do eixo a um nivel
parﬁmetros elevado quando multiplos blocos de fungdes de controle de movimento sio
ativados. A regra basica é que comandos de movimento sao sempre recebidos
sequencialmente, mesmo se o controlador possuir recursos de processamento
paralelo real. Esses comandos agem no diagrama de estado do eixo.
O eixo estd sempre em um dos estados definidos, consulte a Figura 11 na
pagina 158. Qualquer comando de movimento é uma transi¢ao que muda o
estado do eixo e, como consequéncia, modifica 0 modo com que o movimento
atual é computado.
Figura 11 - Diagrama de estado do eixo de movimento
MC_MoveAbsolute
: MC_MoveVelocity
MC_MoveRelative MC_MoveAbsolute; MC_MoveRelative; MC_Halt
MC_Halt
Discrete MC_MoveVelocity ./~ Continuous
Motion g Motion
3 g MC_Stop ;.
‘ C_Stop I .
K ] Error,."'
, o Eor Stopping
ISone \‘\ Noteéi Error ,'l
5 / Note 1 \(.’

MC_MoveAbsolute % MC_Stop

MC_MoveRelative i 4 ]

4 N MC_MoveVelocity
ErrorStop  )e---.. y

MC_Stop :
_Stop ry '
X Note'4
MC Reset S K » MC_Resetand
- : * MC_Power.Status=FALSE
E A“"‘ H
Standstill Disabled

Observagées:

1. Nos estados ErrorStop e Stopping, todos os blocos de fungdes (exceto MC_Reset) podem ser chamados, apesar de que ndo serdo executados.
MC_Reset gera uma transicao para o estado StandStill. Se um erro ocorre enquanto o estado méaquina esta no estado Stopping, é gerada uma transicao
ao estado ErrorStop.

A posigao do eixo é atualizada mesmo se o estado do eixo for de parada por erro. Também, o bloco de fungdes MC_TouchProbe ainda esta ativo se ele foi
executado antes do estado ErrorStop.

2. Power.Enable = TRUE e existe um erro no eixo.

3. Power.Enable = TRUE e nao existe erro no eixo.

4. MC_Stop.Done E NAQ MC_Stop.Execute.

5. Quando MC_Power é chamado com Enable = falso, o eixo vai para o estado Disabled para todos os estados incluindo ErrorStop.

6. Se um erro ocorre enquanto o estado maquina esta em estado Stopping, é gerada uma transicao ao estado ErrorStop.
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Estados de eixo

O estado de eixo pode ser determinado a partir de um dos estados predefinidos a
seguir. O estado do eixo pode ser monitorado por meio do recurso monitor de
eixo do software Connected Components Workbench no modo de depuracao.

Estados de movimento

Valor do estado Nome do estado

0x00 Desabilitado

0x01 Standstill

0x02 Discrete Motion

0x03 Continuous Motion

0x04 Retorno a posicao inicial
0x06 Parando

0x07 Stop Error

Atualizagdo do estado do eixo

Na execugao do movimento, apesar do perfil de movimento ser controlado pelo
motor de movimento como uma tarefa de plano de fundo, que é independente
da varredura POU, a atualizag¢do do estado do eixo ainda depende de quando o
bloco de fun¢des de movimento relevante é chamado pela varredura POU.

Por exemplo, em um eixo mével em um POU de légica ladder (estado de uma
linha=verdadeiro), um bloco de fun¢ées MC_MoveRelative na linha passa pela
varredura e o eixo comega a se mover. Antes que MC_MoveRelative seja
concluido, o estado da linha torna-se Falso, e MC_MoveRelative nio sofre mais
varredura. Nesse caso, o estado desse eixo ndo pode alternar-se de Discrete
Motion para StandStill, mesmo apés o eixo parar totalmente, e a velocidade
chegarao.

Always_on

£E] Variable Monitoring

— |

EN 1 : e
I ' ' Global Yariables - Micra850 | Local W ariables - M A% || Sysl
: ' Logical ¥ alug
- o — ogeavei
- _ e
TON_1Q axis(_done + _MOTION_DIAG
- e pore | Q| || - R P—
di Awizl ErmorFlag
S * Az AxizHomed
_ Clistance Busy s Axiz Constiel
velociy ApizllbccelFlag
Apizl. DecelFlag
—- Velocty Active = Al AwisState 2
acce Axigl. ErrorlD 1]
“ ; Axis0.ExtraD ata 0
Hocelerdion = ooRTG AT Auist) TargetPos 2355 65
accel m Asisll CommandPos 235566
- S Firor il Aist. Targetvel 100.0
Axizgl. Commandyel (N1
0.0 -
+ Auxig]
e EreD - B ’
0 a:-c!s‘l_power
.
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Limites

O paridmetro Limits define um ponto de escala para o eixo, e trabalha em
conjunto com o parametro Stop para definir uma condigdo de escala para o
eixo no tipo de parada a aplicar quando certos limites configurados sao
atingidos.

Existem trés tipos de limites de posi¢ao de movimento.
« Limites
«  Soft Limits
« Limites de pulso PTO

Consulte Configuracao do eixo de movimento no Connected Components

Q Workbench na péqgina 169 para obter informagdes sobre como
configurar limites e perfis de parada e a faixa de valores aceitaveis para
cada um.

Se qualquer um desses limites for atingido em um eixo mdével (exceto no
retorno ao inicio), um erro de limite de sobrecurso sera relatado e o eixo serd
parado segundo o comportamento configurado.

Exemplo de configuragao de limites no software Connected Components Workbench

axisl - Limits
Hard Limits

When hard limit is reached, apply: | Emergency Stop Profile ¥ |

[#] Lower Hard Limit [¥] Upper Hard Limit
Active Level: Low " Active Level: Low "
Switch Input: I0_EM_D1 00 Switch Input: I0_EM D1 01
Soft Limits

@@ When soft limit is reached, Emergency Stop Profile will be applied.

[7] Lower Soft Limit: 00| mm [] Upper Soft Limit: 00| mm

Limites fisicos

Limites fisicos referem-se a sinais de entrada recebidos por dispositivos de
hardware fisicos como chaves de fim de curso e sensores de proximidade.
Esses sinais de entrada detectam a presenca da carga nas extensoes superior
maxima e inferior minima do movimento permitido da carga ou estrutura
moével que leva a carga, como uma bandeja de carga em um dispositivo de
transporte.

Limites de hardware sio mapeados para entradas discretas associadas com
variaveis/tags de dados.

Quando uma chave de fim de curso é habilitada, o eixo para quando a chave de
fim de curso é detectada durante o movimento. Se uma parada por limite com
chave de fim de curso é configurada como ATIVADA e o limite é detectado, o
movimento é parado imediatamente (ou seja, o pulso PTO é parado
imediatamente pelo hardware). Alternativamente, se uma parada por limite
com uma chave de fim de curso é configurada como DESATIVADA, o
movimento serd parado utilizando pardmetros de parada de emergéncia.
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Quando qualquer chave de fim de curso é habilitada, a varidvel de entrada
conectando essa entrada fisica ainda pode ser utilizada na aplicagao do
usudrio.

Quando uma chave de fim de curso é habilitada, ela serd utilizada
automaticamente para o bloco de fungées MC_Home, se a chave estiver na dire¢ao
de retorno ao inicio configurada no software Connected Components Workbench
(modo: MC_HOME_ABS_SWITCH or MC_HOME_REF WITH_ABS). Consulte
Bloco de funcdes de retorno a posicao inicial na pagina 181.

Soft Limits

Limites suaves referem-se a valores de dados que sao gerenciados pelo
controlador de movimento. Ao contrario de limites de hardware, que detectam
a presenca de carga fisica em pontos especificos no movimento permitido da
carga, limites suaves s3o baseados no comando passo a passo e nos parimetros
de carga e de motor.

Limites suaves sao exibidos nas unidades definidas pelo usuario. O usuario
pode habilitar limites suaves individuais. Para limites suaves nao habilitados
(independentemente de serem superiores ou inferiores), assume-se um valor
infinito.

Limites suaves s3o ativados somente quando o eixo correspondente é levado a
posigdo inicial. Usudrios podem habilitar ou desabilitar os limites suaves, e
configurar uma definigao de limite superior e inferior por meio do software
Connected Components Workbench.

Verificagao de limites suaves nos blocos de fungoes

Blocos de fungdes Verificagao de limites

HC_MoveAbsolute A posicdo desejada sera verificada em comparagao com os limites suaves antes
MC_MoveRelative do inicio do movimento.

MC_MoveVelocity Os limites suaves serao verificados dinamicamente durante o movimento.

Quando uma chave de fim de curso suave é habilitada, o eixo para quando o
limite é detectado durante o movimento. O movimento é parado utilizando
parimetros de parada de emergéncia.

Se ambos os limites fisicos e programados forem configurados como
habilitados, para dois limites na mesma dire¢ao (superior ou inferior), os
limites devem ser configurados de modo que o limite programado seja
disparado antes do limite fisico.

Limites de pulso PTO
Esse parametro de limite n3o é configuravel pelo usuario e é a limitagao fisica
do PTO incorporado. Os limites sio definidos nos pulsos ox7FFFoooo0 e -

-ox7FFF0000, para limites os inferior e superior, respectivamente.

Limites de pulso PTO sio verificados pelo controlador incondicionalmente - ou
seja, a verificagao esta sempre ATIVADA.

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022 161



Capitulo 8

Controle de movimento

162

Em um movimento descontinuo, para evitar que um eixo mével entre em um
status ErrorStop com limites de pulso PTO de movimento detectados, o usudrio
precisa prevenir que o valor da posi¢ao atual va além do limite de pulso PTO.

Em um movimento continuo (movido pelo bloco de fun¢es MC_MoveVelocity),
quando o valor da posi¢do atual fica abaixo do limite de pulso PTO, a posigao
atual de pulso PTO rolard automaticamente para o (ou o limite programado
oposto, se estiver ativado), e 0 movimento continuo prossegue.

Para um movimento continuo, se o0 eixo estd na posig¢ao inicial e o limite
programado na dire¢ao do movimento esta habilitado, o limite programado
serd detectado antes que o limite do pulso PTO seja detectado.

Parada de movimento
Existem trés tipos de paradas que podem ser configuradas para um eixo.

Parada de hardware imediata

Esse tipo de parada imediata é controlado pelo hardware. Se uma parada por
limite com uma chave de fim de curso for habilitada, e o limite tiver sido
atingido, o pulso PTO para o eixo serd cortado fora imediatamente pelo
controlador. A resposta de parada nio possui atraso (menos de 1 us).

axis_1 - Limits

Hard Limits

‘When hard limit is reached, apply: Farced PTO Hardware Stop Vv

Lower Hard Limit Upper Hard Limit
Active Level: High | Active Level: Low ~
Switch Input: 10_EM_DI_00 Switch Input: 10_EM_DI_01

Parada suave imediata

O atraso de resposta maximo possivel para esse tipo de parada pode ser tanto
quanto o intervalo de tempo de execu¢ao do movimento. Esse tipo de parada é
aplicavel nos seguintes cenarios:

« Durante o movimento, quando o limite de pulso PTO do eixo é atingido;

« Um limite é habilitado para um eixo, mas parada por limite com chave de
fim de curso estd configurada como Desativada. Se a parada de
emergéncia é configurada como parada de software imediata, durante o
movimento, quando a chave de fim de curso é detectada;

« Um limite programado é habilitado para um eixo e o eixo foi levado de
volta a posi¢do inicial. Se a parada de emergéncia é configurada como
parada suave imediata, durante o movimento, quando detecta-se que o
limite programado foi alcangado;

« Aparada de emergéncia é configurada como parada suave imediata.
Durante o movimento, o bloco de fun¢des MC_Stop é executado com o
pardmetro Deceleration igual a 0.
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Parada suave por desaceleragdo

Parada suave por desaceleragio pode ser atrasada tanto quanto o intervalo de
tempo de execugio do motor de movimento. Esse tipo de parada é aplicada nos
seguintes cenarios:

« Um limite é habilitado para um eixo, mas parada por limite com chave de
fim de curso estd configurada como Desativada. Se a parada de
emergéncia é configurada como parada por desaceleragao, durante o
movimento, quando a chave de fim de curso é detectada;

« Um limite programado é habilitado para um eixo e o eixo foi levado de
volta a posi¢do inicial. Se a parada de emergéncia é configurada como
parada por desaceleracao, durante o movimento, quando detecta-se por
firmware que o limite programado foi alcangado;

« Aparada de emergéncia é configurada como parada por desaceleragao.
Durante o movimento, o bloco de fun¢des MC_Stop € executado com o
parametro Deceleration igual a o.

« Durante o movimento, o bloco de fungées MC_Stop é executado com o
pariametro Deceleration nao definido como o.

Dire¢cao do movimento

Para movimento de distancia (posi¢ao), com a posi¢ao desejada definida
(absoluta ou relativa), a entrada de diregao é ignorada.

Para movimento de velocidade, valor de entrada de dire¢io pode ser positivo
(1), atual (0) ou negativo (-1). Para qualquer outro valor, somente o sinal
(independentemente de positivo ou negativo) é considerado e define se a
direcdo é positiva ou negativa. Isso significa que se o produto de velocidade e
direcao for -3, entdo o tipo de dire¢ao sera negativo.

Tipos de direcao suportados por MC_MoveVelocity

Tipo de direao Valor utilizado!” | Descrigdo da direcao

Especifica para diregao de rotagao/movimento.
Diregao positiva 1 Também chamada de dire¢ao em sentido horario para
movimento de rotagao.

Direcao atual instrui o eixo para continuar o seu movimento
0 com novos parametros de entrada, sem mudanga de direcao.

0 tipo de diregao é valido somente quando o eixo esta se
movendo e MC_MoveVelocity é chamado.

Direcdo atual

Especifica para diregao de rotagao/movimento.
Diregao negativa -1 Também chamada de dire¢ao em sentido anti-horario para
movimento de rotagao.

(1) Tipo de dados: niimero inteiro simples.
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Elementos de eixo e tipos de dados

Tipo de dados Axis_Ref

A Axis_Ref é uma estrutura de dados que contém informagoes sobre um eixo
de movimentag3o. Ela é utilizada como uma variavel de entrada e saida em
todos os blocos de fun¢des de movimento. Uma instancia axis_ref é criada
automaticamente no software Connected Components Workbench quando o
usudrio adiciona um eixo de movimento a configuragao.

O usudrio pode monitorar sua variavel em modo de depuragio do controlador
por meio do software quando o motor de movimento estiver ativo, ou na
aplicacao de usudrio como parte da légica do usudrio. Também podem ser
monitorados remotamente por meio de diversos canais de comunicagao.

Elementos de dados para Axis_Ref

Nome do . . o
elemento Tipo de dados | Descrigao
A'ID logica do eixo atribuida automaticamente pelo software Connected
Axis_ID UINT8 Components Workbench. Este parametro ndo pode ser editado ou visualizado
pelo usuario.
ErrorFlag UINT8 Indica se um erro esta ou ndo presente no eixo.

SUCeSS0 para 0 eixo.

AxisHomed UINTS Quando o usuario tenta rggliza( novamente o retorno a posicao inicial para
um eixo com AxisHomed ja definido (retorno & posicao inicial realizado com

sucesso), e o resultado nao for bem-sucedido, o status AxisHomed sera

removido.
ConsVelFlag UINTS Indica se 0 eixo esta ou nao em movimento com velocidade constante. Eixo
estacionario ndo é considerado como estando em velocidade constante.
AccFlag UINT8 Indica se o eixo est4 ou ndo em movimento de aceleragdo ou ndo.
DecFlag UINT8 Indica se o eixo esta ou nao em movimento de desaceleracao ou nao.
AxisState UINTS Indica o estado atual do eixo. Para mais informagaes, consulte Estados de

Indica a causa para o erro do eixo quando esse erro ¢ indicado por ErrorFlag.
Esse erro geralmente € resultado de uma falha na execugdo de um bloco de

ErrorlD UINT16 fungdes de movimento.
Consulte Bloco de funcoes de movimento e ID de erro de status de eixo na
pagina 167.

ExtraData UINT16 Reservado.

Indica a posicao final desejada do eixo para os blocos de fungoes
REAL MoveAbsolute e MoveRelative.

TargetPos (f ) Para os blocos de funcées MoveVelocity, Stop, e Halt, TargetPos € 0, exceto
utuante quando ndo ¢ limpa a TargetPos definida por blocos de fungdes de posigao
anteriores.
REAL Em um eixo movel, essa é a posigao atual para que o controlador comanda o
CommandPos (flutuante)” | eixo a mover-se.
A velocidade maxima desejada atribuida ao eixo por um bloco de fungdes de
movimento. 0 valor de TargetVel é 0 mesmo que a configuragao de
TargetVel REAL velocidade no bloco de fungdes atual, ou menor, dependendo de outros
g (flutuante)“) parametros no mesmo bloco de fungées. Esse elemento é um valor com sinal
indicando informagao relativa a direcao.
Consulte Precisao de pulso PT0 na pagina 179 para obter mais informagoes.
REAL Durante o movimento, este elemento se refere a velocidade que o
CommandVel controlador comanda o eixo a utilizar. Esse elemento é um valor com sinal

1) - L G aTed
(flutuantef indicando informagao relativa a diregdo.

(1) Consulte Resolucao de dados reais na pagina 177 para mais informagdes sobre conversao e arredondamento de dados REAIS.
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IMPORTANTE . Uma vez que um eixo € identificado com erro, e a ID do erro nao é zero, 0
usuario precisa resetar o eixo (utilizando MC_Reset) antes de executar
qualquer outro bloco de fungdes de movimento.

« A atualizagao para status do eixo é realizada no final de um ciclo de
varredura do programa, e a atualizacao é alinhada com a atualizagao do
status do eixo de movimento

Possibilidades de erro no eixo

Na maioria dos casos, quando uma instrugao de bloco de fungoes de
movimento atribuida a um eixo resulta em um erro de bloco de fungdes, o eixo
também é geralmente marcado como estando em erro. O elemento ErrorID
correspondente é definido no dado axis_ref para o eixo. Porém, existem
situagdes de excegao em que um eixo nao é marcado. A exce¢ao pode ser mas
nao se limita as seguintes possibilidades:

«  Um bloco de fun¢des de movimento instrui um eixo, mas o eixo esta em
um estado em que o bloco de fun¢des nio pode ser executado
apropriadamente. Por exemplo, o eixo nao possui alimentagdo, ou esta
em sequéncia de retorno a posi¢ao inicial, ou em estado de parada de
erro.

«  Um bloco de fun¢des de movimento instrui um eixo, mas o eixo ainda é
controlado por outro bloco de fun¢des de movimento. O eixo nao pode
permitir que o movimento seja controlado pelo novo bloco de fungdes
sem chegar a uma parada completa. Por exemplo, o novo bloco de
fungdes comanda o eixo a mudar a dire¢ao do movimento.

«  Quando um bloco de fun¢des de movimento tenta controlar um eixo, mas
o eixo ainda é controlado por outro bloco de fung¢des de movimento, e o
perfil de movimento recém-definido ndo pode ser criado pelo
controlador. Por exemplo, a aplicagdo do usuario executa um bloco de
fungoes MC_MoveAbsolute de curva S a um eixo com uma distancia
curta demais dada quando o eixo estd em movimento.

« Quando um bloco de fungdes de movimento é executado para um eixo, e
0 eixo estd na sequéncia Stopping ou Error Stopping.

Para as excegdes acima, ainda é possivel para a aplicacao do usudrio executar
um bloco de fun¢des de movimento bem-sucedido para o eixo apds o estado do
eixo mudar.
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Tipo de dado MC_Engine_Diag

O tipo de dado MC_Engine_Diag contém informagdes de diagndstico sobre o
motor de movimento incorporado. Ele pode ser monitorado em modo de
depuracgao por meio do software Connected Components Workbench quando
o motor de movimento estiver ativo, ou por meio da aplicagdo de usudrio como
parte da légica do usudrio. Também podem ser monitorados remotamente por
meio de diversos canais de comunicagao.

Uma instdncia MC_Engine_Diag é criada automaticamente no software
Connected Components Workbench quando o usudrio adiciona o primeiro
eixo de movimento a configuragio de movimento. Essa instincia é
compartilhada por todos os eixos de movimento configurados pelo usuario.

Elementos de dados para MC_Engine_Diag

Nome do elemento Tipo de dados
MCEngState UINT16
CurrScantime! UINT16
MaxScantime!! UINT16
CurrEnginelnterval UINT16
MaxEngineIntervaIm UINT16
ExtraData UINT16

(1) Aunidade de tempo para esse elemento é o microssegundo. Essa informagéo de diagndstico pode ser utilizada para otimizar
a configuragao de movimento o ajuste da ldgica de aplicagao do usuario.

Estados MCEngstate

Nome do estado Estado Descricao

Existe o MC engine (a0 menos um eixo definido), mas o motor esta inativo
MCEng_Idle 0x01 ja que nenhum eixo esta se movendo. Os dados de diagndstico do motor
nao estao sendo atualizados.

. Existe o MC engine (a0 menos um eixo definido) e o motor esta
MCEng_Running 0x02 funcionando. Os dados de diagndstico estao sendo atualizados.

MCEng_Faulted 0x03 Motor MC existe, mas o motor esta com falha.

C6di 0S de erro de blOCO de Todos os blocos de fung()es de controle de movimento compartilham a mesma
p

Tabela 14 na pagina 167.
Cadigo de erro 128 é informacao de adverténcia para indicar que o perfil
Q de perfil de movimento foi alterado e que a velocidade foi ajustada para

um valor menor mas o bloco de fungdes pode ser executado com
sucesso.
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Tabela 14 - Bloco de fungoes de movimento e ID de erro de status de eixo

ID do erro | MACRO da ID do erro Descrigao do erro para bloco de fungdes Descrigao do erro para status do eixo(?
00 MC_FB_ERR_NO Execucao do bloco de fungdes bem-sucedida. 0 eixo esta em estado operacional.
0 eixo nao esta operacional devido a deteccao de estado
0 bloco de fungdes nao pode ser executado porque 0 eixo de eixo incorreto durante a execugao de um bloco de
ol MC_FB_ERR-WRONG_STATE nao esta no estado correto. Verifique o estado do eixo. fungdes. Restaure o estado do eixo utilizando o bloco de
fungdes MC_Reset.
0 eixo nao esta operacional devido a parametro(s)
0 bloco de fungdes nao pode ser executado porque ndo ha dinamico(s) de eixo invalido(s) (velocidade, aceleragao,
parametro(s) dindmico(s) invalido(s) (velocidade, aceleracdo, | desaceleragao ou variagéo da aceleragao) definidos em um
desaceleracao ou variagao da aceleragao) definidos no bloco | bloco de fungdes.
02 MC_FB_ERR_RANGE de funcoes. Restaure o estado do eixo utilizando o bloco de fungdes
Corrija a configuracao para os parametros dindmicos no MC_Reset.
bloco de fungdes baseando-se na pagina de configuragao Corrija a configuragao para os parametros dinamicos no
Axis Dynamics. bloco de fungdes baseando-se na pagina de configuragao
Axis Dynamics.
0 eixo ndo esta operacional devido a parametrol(s)
0 bloco de fungées nao pode ser executado porque nao ha invalido(s) diferentes de velocidade, aceleragao,
parametros invélidos diferentes de velocidade, aceleracao, desaceleragao ou variagao da aceleragao definidos em um
desaceleracao ou variagao da aceleragao definidos no bloco | bloco de fungdes.
03 MC_FB-ERR_PARA). de fungoes. Restaure o estado do eixo utilizando o bloco de fungdes
Corrija a configuragao para os parametros (por exemplo, MC_Reset.
modo ou posigao) para o bloco de fungdes. Corrija a configuragao para os parametros (por exemplo,
modo ou posicao) para o bloco de fungdes.
0 bloco de fungées nao pode ser executado porque o eixo ; : _
04 MC_FB_ERR_AXISNUM nao existe, os dados de configuracao do eixo estao [Fliwté;tlgtgrsnua g?t;nfévclmﬁgm’ ID do erro = 0x04.
corrompidos, ou 0 eixo nao esta configurado corretamente. p )
0 bloco de fungdes ndo pode ser executado porgue o eixo 0 eon.néU esté operacional devido a problemas mecanicos
. f - ou de inversor.
?ns\}srggrrn falha devido a problemas mecanicas ou no Verifigue a conexao entre o inversor e o controlado.r(sinais
05 MC_FB_ERR-HECHAN Verifique a conexao entre o inversor e o controlador (sinais Bgl\éﬁaRgsgryaiL%'ﬁgf,'f,m'eif;mf'q”e_se de que oinversor
Drive Ready e In-Position), e certifique-se de que o inversor PR <
esteja operando normalmente. Restaure o estado do eixo utilizando o bloco de fungdes
MC_Reset.
0 bloco de fungées nao pode ser executado porque o eixo E.E'XO nalq estat ligado & a.hme?'tlgr;af:jeletglca. de funcé
3o esté ligado & alimentaao elétrica, igue a alimentacao ao eixo utilizando o bloco de fungdes
06 MC_FB_ERR_NOPOWER e i oo de funcd MC_Power.
Mlgus(l?uzrlmen agao ao eixo utilizando o bloco de funcoes Restaure o estado do eixo utilizando o bloco de fungoes
- : MC_Reset.
0 bloco de fungdes nao pode ser executado porque o recurso
exigido pelo bloco de fungaes é controlado por algum outro
bloco de fungGes ou esta indisponivel. L , . . -,
Certifique-se de que o recurso exigido pelo bloco de fungdes | 0 €0 ndo esta operacional devido ao recurso exigido por
esteja disponivel para uso. um bloco de.fur]r;oeslestar sob controle de outro bloco de
Alguns exemplos: fungdes, ou indisponivel. .
07 MC_FB_ERR_RESOURCE « 0 bloco de funcdes MC_power tenta controlar o mesmo Certifique-se de que 0 recurso exigido pelo bloco de
eixo - fungdes esteja disponivel para uso.
0 hll N . Restaure o estado do eixo utilizando o bloco de fungoes
. oco de fungdes MC_Stop é executado para 0 mesmo MC_Reset
eixo simultaneamente. - ’
« Dois ou mais blocos de fungdes MC_TouchProbe sao
executados para 0 mesmo eixo simultaneamente.
P . 0 eixo ndo esta operacional devido a um perfil de
0 bloco de funcdes nao pode ser executado porque o perfil de - - L s
. - PO movimento definido em um bloco de fungGes nao poder ser
08 MC_FB_ERR_PROFILE movimento definido no bloco de fungdes ndo pode ser atingido.

atingido.
Corrija o perfil no blaco de fungdes.

Restaure o estado do eixo utilizando o bloco de fungdes
MC_Reset. Corrija o perfil no bloco de fungées.
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Tabela 14 - Bloco de fungdes de movimento e ID de erro de status de eixo (Continuagao)

IDdo erro | MACRO da ID do erro Descricao do erro para bloco de fungées Descricdo do erro para status do eixol?
0 eixo nao esta operacional. 0 perfil de movimento
0 bloco de funcdes nao pode ser executado porque o perfilde | solicitado no bloco de fungdes nao pode ser atingido por
movimento solicitado no bloco de fungdes nao pode ser causa da velocidade atual do eixo.
atingido devido a velocidade atual do eixo. Alguns exemplos:
Alguns exemplos: - 0bloco de fungdes solicita ao eixo que reverta a dirego
« 0 bloco de funcdes solicita ao eixo que reverta a diregao enquanto o eixo estd em movimento.
09 MC_FB_ERR_VELOCITY enquanto o eixo esta em movimento. « 0 perfil de movimento exigido nao pode ser atingido
-7 « 0 perfil de movimento exigido nao pode ser atingido devido devido a velocidade atual ser alta ou baixa demais.
a velocidade atual ser alta ou baixa demais. Restaure o estado do eixo utilizando o bloco de fungoes
Verifique a configuragao do perfil de movimento no bloco de | MC_Reset.
funcaes, e corrija o perfil, ou execute novamente o bloco de | Corrija o perfil de movimento no bloco de funcées, ou
fungdes quando a velocidade do eixo for compativel com o execute novamente o bloco de fungdes quando a
perfil de movimento solicitado. velocidade do eixo for compativel com o perfil de
movimento solicitado.
£ P . 0 eixo ndo est4 operacional devido a detecgao de um erro
sse bloco de fungdes nao pode ser executado, visto que de limit d devid de limit
terminara movendo-se além do limite programado, ou o € limite programado, ou devido a um erro de limite
M A 2 programado esperado em um bloco de fungdes.
bloco de funcbes seré abortado conforme o limite Restaure o estado do eixo utilizando o bloco de fungdes

10 MC_FB_ERR_SOFT_LIMIT progframado tivefr sido atingido. MC_Reset ¢
Verifique as confiqurages de velocidade ou posicao Ver_ifique as configuracdes de velocidade ou posigao
ﬁ;ﬁféagfogsam%%de fungdes, ou ajuste a configuragao de desejada para o bloco de funcdes, ou ajuste a configuracao

) de limite programado.
Esse bloco de fungdes é abortado conforme o estado ativo de | O eixo ndo esta operacional devido a um erro de limite
chave de fim de curso for detectado seja durante o detectado.

1 MC_FB_ERR_HARD_LIMIT movimento do eixo, seja antes que esse movimento comece. | Restaure o estado do eixo utilizando o bloco de fungdes
Mova o eixo para longe da chave de fim de curso na diregdo | MC_Reset, e entdo mova o eixo para longe da chave de fim
oposta. de curso na direcao oposta.

0 eixo nao esta operacional devido a detecgao de um erro
Esse bloco de fungdes nao pode ser executado, visto que de limite l6gico do acumulador PTO, ou devido a um erro de
terminara movendo-se além do limite l6gico do acumulador | limite I6gico do acumulador PTO esperado em um bloco de
PTO0, ou o bloco de fungdes sera abortado conforme o limite | fungoes.
l6gico do acumulador PTO tiver sido atingido. Restaure o estado do eixo utilizando o bloco de fungdes

12 MC_FB_ERR_LOG_LIMIT Verifique as configuragdes de velocidade ou posigao MC_Reset.
desejada para o bloco de funcdes. Ou ainda, utilize o bloco de | Verifique as configuragdes de velocidade ou posicao
funcoes MC_SetPasition para ajustar o sistema de desejada para o bloco de fungdes. Ou ainda, utilize o bloco
coordenadas de eixo. de funcoes MC_SetPosition para ajustar o sistema de

coordenadas de eixo.
0 eixo ndo esta operacional devido a um erro de execucao
de movimento.
Um erro de execugao de motor de movimento ¢ detectado Desligue e ligue a alimentacao para toda a configuracao de
durante a execugao deste bloco de fungdes. movimento, incluindo controlador, inversores e atuadores,
13 MC_FB_ERR_ENGINE Desligue e ligue a alimentagdo para toda a configuracao de | e entdo faca novamente o download da aplicacao do
- movimento, incluindo controlador, inversores e atuadores, e | usuario.
entdo faca novamente o download da aplicagao do usuério. | Se a falha persistir, contate o seu representante local de
Se 0 erro persistir, contate o suporte técnico. suporte técnico Rockwell Automation. Para as informagoes
de contato, consulte:
rok.auto/suppart
0 bloco de fungées nao pode ser executado porque primeiro | O eixo ndo esta operacional porque o nao foi retornado a
0 eixo precisa ser levado a posicao inicial. posicao inicial.

16 MC_FB_ERR_NOT_HOMED Execute retorno a posigao inicial para o eixo utilizando o Restaure o estado do eixo utilizando o bloco de fungoes

bloco de fungées MC_Home. MC_Reset.
= A : - .. | Falha interna de movimento, ID do erro = 0x80.
18 MC_FB_PARAM_MODIFIED 2}:;;233 0 parémetro de movimento exigido para o eixo foi Contate o seu representante local de suporte técnico

0 bloco de fungoes é executado com sucesso.

Rockwell Automation. Para informacdes de contato,
consulte: rok.auto/support

(1) Vocé pode visualizar o status do eixo por meio do recurso Axis Monitor do software Connected Components Workbench.

168

Quando um bloco de fun¢des de controle de movimento termina com um erro
e 0 eixo estd no estado ErrorStop, na maioria dos casos, o bloco de fungdes
MC_Reset (ou MC_Power Off/On e MC_Reset) pode ser utilizado para fazer
com que o eixo seja recuperado. Com isso, o0 eixo pode retornar a operagao em
movimento normal sem parar a operagao do controlador.
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Capitulo 8 Controle de movimento

Gerenciamento de Caso o controlador encontre problemas em que a recuperagio nao seja possivel
falha grave por meio dos blocos de fungdes Stop, Reset ou Power, a operagao do
controlador serd suspensa e uma falha grave sera reportada.

Tabela 15 na pagina 169 defini os cédigos de falhas graves relacionadas a
movimento para os controladores Micro830 e Micro850 e Micro870.

Tabela 15 - Codigos de erro e descricao das falhas graves

Valor da

falha grave MACRO ID da falha Descrigao da falha grave

Existe um erro de configuragao geral detectado na
configuracao de movimento baixada do software Connected

Components Workbench, como nimero do eixo, intervalo de
0xF100 EP_HC_CONFIG_GEN_ERR execucgao do movimento sendo configurado fora da faixa.
Quando essa falha grave for relatada, ndo poderiam existir
eixos no estado ErrorStop.

Configuracao de movimento possui problemas de diferenca
com o recurso de movimento baixado do controlador.
0xF10 EP_MC_RESOURCE_MISSING Existem alguns recursos de movimento faltando.

Quando essa falha grave for relatada, nao poderiam existir
eixos no estado ErrorStop.

A configuracao de movimento para o eixo nao pode ser
suportada por esse catéalogo, ou a configuragao possui
algum conflito de recurso com algum outro eixo de

0xF12x EP_MC_CONFIG_AXS_ERR movimento, que foi configurada mais cedo. A razao possivel
pode ser velocidade ou aceleragao maximas configuradas
fora da faixa suportada.

x =a D logica do eixo (0 a 3).

Ha um erro na légica do motor de movimento (problema de

légica do firmware ou colisdo de memaria) para um eixo

detectado durante a operagao ciclica do motor de
movimento. Uma razao possivel pode ser um erro de

OxF15x EP_MC_ENGINE_ERR meméria/dados no motor de movimento.

(Esse & o erro de operacao do motor de movimento, e ndo

deve ocorrer em condigdes normais.)

x=a D légica do eixo (0 a 3).

Conflgurat;ao do eixo de Um maximo de trés eixos de movimentagao podem ser configurados por meio
movimento no Connected do software Connected Components Workbench. Para adicionar, configurar,

atualizar, excluir e monitorar um eixo no software Connected Components
components Workbench Workbench, consulte as proximas segoes.

Mudancas de configuragao precisam ser compiladas e baixadas pelo
Q controlador para entrarem em efeito.

Valores para os diferentes parametros de eixo de movimento sao

Q validades sequndo um conjunto de relacoes e faixa absoluta pré-
-determinada. Consulte Validacao de pardmetros de eixo de movimento
na pagina 180 para uma descrigao das relagoes entre os parametros.
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Adicionar um novo eixo

IMPORTANTE  Tempo de execucao do motor de movimento

Motion
Motion Engine Execution Time: 2 ms

Maximum Number of Axes: 2

Quando um eixo é adicionado a configuragao, o tempo de execugao do
movimento pode ser configurado entre 1e 10 ms (padrao: 1ms). Esse
parametro global se aplica a todas as configuragoes de eixo de
movimento.

1. Naarvore de configuracao de dispositivo, clique com o botao direito em
<New Axis>. Clique em Add.

[=I- Makian
(= Plug-In Madul Add
2. Forneca um nome de eixo. Clique em Enter.
0 nome precisa comegar com um caractere de letra ou sublinhado,
Q sequido por caracteres de letra ou sublinhado simples.
Q Vocé também pode pressionar F2 para editar o nome do eixo.
3. Expanda o eixo recém-criado para ver as categorias de configuragdo a
seguir:
« Gerais
«  Motor and Load
« Limites

« Dinadmica
« Retorno a posigao inicial

[=]- Motion

General

Mokor and Load
Lirnits

[ynamics
Horning

Para ajuda-lo a editar essas propriedades de movimento, consulte Editar
Q a configuracao de eixo na pagina 171. Vocé também pode aprender mais
sobre parametros de configuracao de eixo.
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Editar a configuracao de eixo

Pardmetros gerais

1. Naarvore de configuracio de eixo, clique em General.
A guia Propriedades gerais do <Axis Name> aparece.

Simulator - General
Axis Name:

PTO Channel: EM_0
Pulse Qutput:

Direction Output:

[#] Drive Enable Output
Output:

Active Level High

[ orive Ready Input

simulater

10_EM_DO_00
10_EM_DO_03

10 EM DO 06 |w

D In-Pasition Input

[“ITouch Probe Input
Input: I0_EM_DI_03

Active Level: High i

2. Editar os parametros gerais. Consulte a Tabela 16 na pdgina 171 para uma
descri¢ao dos parimetros gerais de configuracio para um eixo de

movimento.

IMPORTANTE Para editar esses parametros gerais, consulte Sinais de entrada e saida
na pagina 146 para obter mais informagdes sobre saidas fixas e
configuraveis.

Tabela 16 - Parametros gerais

Parametro Descricao e valores
Axis Name Definido pelo usuario. Fornece um nome para o eixo de movimento.
PTO Channel Mostra a lista de canais PTO disponiveis.

Saida de pulso

Apresenta o nome da variavel Idgica do canal de saida de direao segundo o valor
de canal PTO que foi atribuido.

Direction output

Apresenta o nome da variavel ldgica do canal de saida de direcao sequndo o valor
de canal PTO que foi atribuido.

Drive Enable Output

Flag de habilitagao de saida de servo ativado. Marque a caixa de opcao para
habilitar.

- Output

Alista de variaveis de saida digital disponiveis que podem ser atribuidas como saida
de servo/inversor.

- Active Level

Defina como alto (padrao) ou baixo.

In-position Input

Marque a caixa de opgao para habilitar o monitoramento de entrada em posicao.

- Input

Lista de variaveis de entrada digital para monitoramento de entrada em posicao.
Selecione uma entrada.

- Active Level

Defina como alto (padrao) ou baixo.

Entrada de inversor pronto

Flag de habilitagao de entrada Servo Ready.
Marque a caixa de op¢ao para habilitar a entrada.

- Input

Alista de varidveis de entrada digital. Selecione uma entrada.

- Active Level

Defina como alto (padrao) ou baixo.

Entrada Touch probe

Configure se uma entrada para sensor de toque é utilizada.
Marque a caixa de op¢ao para habilitar a entrada de sensor de toque.

- Input

Alista de varidveis de entrada digital. Selecione uma entrada.

- Active Level

Configure o nivel ativo para a entrada de sensor de toque como alto (padrao) ou
baixo.
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Nomeacgdo de canal PTO

Os nomes dos canais PTO incorporados tém o prefixo EM (incorporado) e cada
canal PTO disponivel é numerado a partir de 0. Por exemplo, um controlador
que suporta trés eixos terd os seguintes canais PTO disponiveis:

« EM_O

- EM.1

« EM_2
Motor e Carga

Edite as propriedades de carga do motor conforme definido na Tabela 17 na
pagina 172.

axisl - Motor and Load

User Defined Unit
Position: mm -
Time: sec

Motor Revolution

1% Modifying Motor Revolution parameters may cause Axis runaway.

Pulses per Revelution: 2000
Travel per Revolution: 10 mm
Direction
Polarity: Non-Inverted v |
Mode: Bi-Directional |
Change Delay Time: 105 ms

IMPORTANTE  Certos pardmetros para Motor e Carga sao valores reais. Para obter mais
informagoes, consulte Resolucao de dados reais na pagina 177

Tabela 17 - Parametros de motor e carga

Parametro Descricao e valores

Define a conversao de escala de unidade definida pelo usuario que corresponde
Unidade definida pelo aos valores do seu sistema mecanico. Essas unidades deverao ser levadas adiante
usuario em todos os eixos de monitoramento e comando nos valores de unidade definida

pelo usuario por funcoes de programacao, configuragao e monitoramento.

Selecione qualquer uma das opgdes a sequir:
- mm
-ctm
- polegadas
- rotagoes
- unidade personalizada (formato ASCII com até 7 caracteres)

Posicao

Tempo somente leitura Predefinido em segundos.

Revolugao do motor Define os valores de pulso por revolugdo e percurso por revolugao.

Define 0 numero de pulsos necessarios para obter uma revolugao do motor de
< (1 acionamento.

Pulso por revolugzo” Intervalo: 0,0001 a 8.388.607

Padrdo: 200,0

Percurso por revolugao define a distancia, seja linear ou rotativa, pela qual a carga
p ucaa se move por revolugéo do motor.

Breurso por revolugao Intervalo: 0,0001 a 8.388.607.
Padrdo:1,0 unidade de usuério.

Diregao Define polaridade, modo, e mudanga de valores de tempo de retardo.
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Tabela 17 - Parametros de motor e carga (Continuagao)

Parametro Descricao e valores

Polaridade da direcao determina se o sinal de diregao recebido pelo controlador
como uma entrada discreta deveria ser interpretado na entrada conforme recebido
Polarity pelo controlador de movimento, (ou seja, o caso ndo invertido), ou se o sinal deve
ser invertido antes de ser interpretado pela ldgica de controle de movimento.
Defina como Invertido ou Nao Invertido (padrao).

Modo Defina como Bidirecional (padrao), diregao Positiva (sentido horario) ou Negativa
(sentido anti-horario).

Tempo de atraso para Configure entre 0 a 100 ms.

mudanca Valor-padrao & 10 ms.

(1) 0 parametro ¢ definido como valor REAL (flutuante) no software Connected Components Workbench. Para aprender mais
sobre conversdes e arredondamento de valores REAIS, consulte Resolucao de dados reais na pagina 177.

Uma borda vermelha em um campo de entrada indica que um valor

Q invalido foi inserido. Role pelo campo para ver uma mensagem de dica
que permitira que voce saiba a faixa de valores validos para o
parametro. Fornega o valor valido.

ATENGAO: Modificando parametros de revolugdo de motor pode causar
perda de controle sobre o eixo.

Limites

Edite os pardmetros Limits segundo a tabela abaixo.

ATENGAO: Para aprender mais sobre os diferentes tipos de limites, consulte
Limites na pégina 160.

axisl - Limits

Hard Limits

When hard limit is reached, apply: | Emergency Stop Profile ~ |

¥ Lower Hard Limit [¥] Upper Hard Limit
Active Levek: Low - Active Level: Low -
Switch Input: 10_EM_DL00 Switch Input: 10_EM_DI.OL

Soft Limits

@ When soft limit is reached, Emergency Stop Profile will be applied.

[ Lower Soft Limit: 00| mm [F] Upper Soft Limit: 0.0| mm

Tabela 18 - Parametros de limites

Parametro(") Valor

Limites Define limites inferior e superior para o eixo.

Configure se deseja ou nao realizar uma parada de hardware PT0
forgada (desligamento imediato da saida de pulso) ou deseja
desacelerar ou nao (deixe a saida de pulso ativada e utilize os
valores de desaceleracao conforme definido no perfil de parada de
emergeéncia).

Defina como qualquer uma das opgoes a sequir:

« Forced PTO Hardware Stop

« Emergency Stop Profile

Quando os limites forem atingidos, aplique

Lower Hard Limit Clique na caixa de marcar para habilitar um limite inferior.
Active Level (para limite fisico inferior) High ou Low.
Upper Hard Limit Clique na caixa de marcar para habilitar.
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Tabela 18 - Parametros de limites (Continuagao)

Parametro(") Valor

Active Level (para limite superior fisico) High ou Low.

Soft Limits Define valores dos limites suaves inferior e superior.

Lower Soft Limit'? limite programado inferior deve ser menor que o limite
programado superior.

1. Clique na caixa de marcar para habilitar um limite programado
Upper Soft Limit'?) inferior/superior.

2. Especifique um valor (em mm).

(1) Para converter de unidades definidas pelo usuario para pulsos:

Valor em unidade definida pelo usuério = Valor em pulso x Percurso por revolugao
p P Pulso por revolugao

(2) 0 parametro é definido como valor REAL (flutuante) no software Connected Components Workbench. Para aprender mais
sobre conversges e arredondamento de valores REAIS, consulte Resolucao de dados reais na pagina 177.

Uma borda vermelha em um campo de entrada indica que um valor

Q invalido foi inserido. Role pelo campo para ver uma mensagem de dica
que permitira que voceé saiba a faixa de valores validos para o
parametro. Fornega o valor valido.

3. Clique em Dynamics. <Axis Name> — a guia Dynamics aparece. Edite os
pardmetros Dynamics com base nos valores da Tabela 19 na pagina 174.

axis] - Dynamics
MNormal Operation Profile
= Start/Stop Velocity: 5.0 mm/sec
3000 rpm
Max Velocity: 5000 mm/sec
300000 rpm
Max A« i 50000 mm/sec
X Max Deceleration: 50000 mmisec
Max Jerie 500000 mm/sec’
Emergency Stop Profile
Stop Type: | Deceleration Stop v|
= Stop Velodity: 50 mm/sec
2000 rpm
Stop Degeleration: 50000 mm/sec®
Stop Jeric 00 mm/sec
t

Tabela 19 - Parametros dindmicos

Parametro Valores

Velocidade iniciar/pararV?) | O intervalo é baseado nos parametros Motor e Carga (Consulte Parametros de
motor e carga na pagina 172) usando:

Intervalo 1a10.000.000 pulsos/s

Padrdo: 300 rpm

Por exemplo, vocé pode configurar o valor entre 0,005 a 500 mm/s para

200 pulsos por rotagdo de 1 mm.)

0 valor em RPM ¢ preenchido automaticamente quando um valor em unidades
definidas pelo usuério é especificado, mas o usuario também pode inserir
inicialmente um valor em RPM.

Velocidade de partida/parada nao deve ser maior que a velocidade maxima.

Start/Stop Velocity em RPM1@)

0 intervalo é baseado nos pardmetros Motor e Carga (Consulte Parametros de
L () mator e carga na pagina 172) usando:

Max Velocity Intervalo: 1a 10.000.000 pulsos/s.

Padrao: 100.000,0 pulsos/s
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Tabela 19 - Parametros dinamicos (Continuagao)

Parametro Valores

0 intervalo é baseado nos pardmetros Motor e Carga (Consulte Parametros de
motor e carga na pagina 172) usando:

)
Max Acceleration Intervalo: 1a10.000.000 pulso/s®
Padrdio: 10.000.000 pulsos/s?

0 intervalo é baseado nos parametros Motor e Carga (Consulte Parametros de
motor e carga na pagina 172) usando:

ion()
Max Deceleration Intervalo: 1a100.000 pulsos/s?
Padrdo: 10.000.000 pulsos/s2

0 intervalo é baseado nos parametros Motor e Carga (Consulte Parametros de
motor e carga na pagina 172) usando:

(1)
Max Jerk Intervalo: 0 a 10.000.000 pulso/s®
Padrdo: 10.000.000 pulsos/s3

Define os valores de tipo de parada, velocidade, desaceleragdo e variagao da
aceleragao.

Emergency Stop Profile

Stop Type Definido como parada por desaceleragao (padrao) ou parada imediata.

0 intervalo é baseado nos parametros Motor e Carga (Consulte Parametros de
motor e carga na pagina 172) usando:

Intervalo: 1a100.000 pulsos/s

Padrdo: 300 rpm

Stop Velocity”

0 intervalo é baseado nos parametros Motor e Carga (Consulte Parametros de
) motor e carga na pagina 172) usando:
Stop Deceleration Intervalo: 1a10.000.000 pulsos/s.

Padrdo: 300,0 rpm2

0 intervalo é baseado nos pardmetros Motor e Carga (Consulte Parametros de
0 motor e carga na pagina 172) usando:

Stop Jerk Intervalo: 0 a 10.000.000 pulso/s®

Padrdo: 0,0 rpm?® (Desabilitado)

(1) 0 parametro ¢ definido como valor REAL (flutuante) no software Connected Components Workbench. Para aprender mais
sobre conversdes e arredondamento de valores REAIS, consulte Resolucao de dados reais na pagina 177.
(2) Aformula para derivagao de RPM em unidade definida pelo usuario, e vice-versa:

v (em unidade definida pelo unidade/s) x 60 s
v(em RPM)= - - — —

percurso por revolugao {em unidade definida pelo usuario)
(3) Para converter de valor de parametro de pulso para unidades definidas pelo usuario:
Percurso por revolugao
Pulso por revolugao

Valor em unidade definida pelo usuario = Valor em pulso x

Uma borda vermelha em um campo de entrada indica que um valor

O invalido foi inserido. Role pelo campo para ver uma mensagem de dica
que permitira que vocé saiba a faixa de valores validos para o
parametro. Fornega o valor valido.

4. Defina os parametros de retorno a posi¢ao inicial com base na descrigao
na Tabela 20. Clique em Homing.

axis] - Homing
™ ] Homing Direction: | Negative ]
rrrrrr Homing Velocity: 250 mmfsec
/ | e Homing Acceleration: 250 mmfsec
7 i
F i : Homing Deceleration: 250 mm/sec
® ©@ ®® FHoming Jerk: 00 mmfsec
A: Start Home C Home Marker
B: Home Switch D: Stop Home Creep Velocity: 50 mm/sec
Home Offset: 00 mm
Home Switch Input [C] Home Marker Input
Input: 10_EM_DI.02 Input 10_EM D1 08
Active Level: High - Active Leve High
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Tabela 20 - Parametros de retorno a posi¢ao inicial

Parametro

Intervalo de valores

Homing Direction

Positivo (sentido horario) ou negativo (sentido anti-horario).

Homing Velocity!

Intervalo: 1a100.000 pulsos/s
Padrdo: 5.000,0 pulsos/s (25,0 mm/s)

maxima.

Homing Acceleration”

Intervalo: 1a10.000.000 pulso/s2
Padrdo: 5.000,0 pulsos/s? (25,0 mm/s?)

maxima, Maximum Acceleration.

Homing Deceleration'”

Intervalo: 1a10.000.000 pulso/s2
Padrdo: 5.000,0 pulsos/sz (25,0 mm/s?)

desaceleragao maxima, Maximum Deceleration.

Homing Jerk!)

Intervalo: 0 a10.000.000 puIso/s3

Padréo: 0,0 pulso/s® (0,0 mm/s®)
NOTA: Velocidade de retorno a posicao inicial nao deve ser maior que a variacao de
aceleragao maxima, Maximum Jerk.

Creep Velocity”

Intervalo: 1a 5.000 pulsos/s

Padrdo: 1.000,0 pulsos/s (5,0 mm/s)

NOTA: Homng Creep Velacity ndo deve ser maior que a velocidade maxima,
Maximum Velocity.

Homing offset!

Intervalo: 1073741824 a +1073741824 pulsos
Padrdo: 0,0 pulsos/s (0,0 mm)

Home Switch Input

- Input

- Active Level

Alto (padrdo) ou baixo.

Home Marker Input

Habilite a configuragao de uma variavel de entrada digital clicando na caixa de
marcar.

- Input

Especifique a varidvel de entrada digital para entrada de marcador de posicao
inicial.

- Active Level

(padrao) ou baixo.

(1) 0 parametro ¢ definido como valor REAL (flutuante) no software Connected Components Workbench. Para aprender mais
sobre conversdes e arredondamento de valores REAIS, consulte Resolucao de dados reais na pagina 177.
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Velocidade inicial/parada do eixo

Velocidade inicial/parada é a velocidade inicial quando um eixo comega a se
mover, e a tltima velocidade antes que o eixo pare de se mover. Em geral, a
velocidade inicial/parada é configurada em algum valor baixo, de modo que
seja menor que a maioria das velocidades utilizadas no bloco de fung¢des de
movimento.

« Quando avelocidade desejada é menor que a velocidade inicial/parada,
mude o eixo imediatamente para a velocidade desejada.

+ Quando avelocidade desejada NAO é menor que a velocidade inicial/
parada, mude o eixo imediatamente para a velocidade inicial/parada.

Resolucao de dados reais

Certos elementos de dados e propriedades de eixo utilizam formato de dados
REAIS (formato de ponto flutuante de precisio simples). Dados reais possuem
resolugao de sete digitos e valores inseridos pelo usudrio que forem maiores
que os sete digitos serdo convertidos. Consulte os exemplos na Tabela 21.

Tabela 21 - Exemplos de conversao de dados REAIS

Valor inserido pelo usuario Convertido para

0,12345678 01234568

1234,1234567 1234123

12345678 1,234568E+07 (formato exponencial)
0,000012345678 1,234568E-05 (formato exponencial)
2147418166 2,147418+E09

-0,12345678 -0,1234568

Se o nimero de digitos for maior que sete (7) e o oitavo digito for maior ou
igual a 5, entao o 7° digito é arredondado para cima. Por exemplo:

21474185 arredondado para 2,147419E+07
21474186 arredondado para 2,147419E+07

Se o oitavo digito for <5, ndo é feito arredondamento e o sétimo digito
permanece igual. Por exemplo:

21474181 arredondado para 2,147418E+07
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Neste exemplo, 0 usuario inseriu o valor para
Target Position (posicdo desejada) de 2345,678.
Esse valor é arredondado para cima para seis
digitos (2345,68) na tela do monitoramento de
variaveis.

178

Tabela 22 - Exemplos para configuragao de movimento

Parametro

Valor real inserido
pelo usuario

Valor convertido pelo
Connected Components
Workbench

Valor de erro na dical”

Pulsos por revolugao

8388608

8388608
(sem conversao)

Os pulsos por revolugao devem estar
no intervalo de 0,0001 a

8388607 unidades definidas pelo
usuario.

Upper Soft Limit

10730175

1.073018E+7

limite programado superior (Upper Soft
Limit) deve ser maior que o limite
programado inferior (Lower Soft Limit).
A faixa é de 0 (exclusivo) a
1,073217E+07 unidades definidas pelo
usuario.

Lower Soft Limit

-10730175

-1073018E+7

limite programado inferior (Lower Soft
Limit) deve ser maior que o limite
programado superior (Upper Soft
Limit). 0 intervalor é de -1073217E+07 a
0 (exclusivo) unidades definidas pelo
usuario.

(1) Na pagina de configurago do eixo no Connected Components Workbench, um campo de entrada com uma borda vermelha
indica que o valor que havia sido inserido € invalido. Uma mensagem de dica permite que vocé saiba a faixa esperada de
valores para o parametro. A faixa de valores apresentada nas mensagens de dica também ¢ apresentada no formato de
dados REAL.

Exemplo de monitor de varidveis

O monitor de varidveis exibe seis digitos significativos com arredondamento,
porém o tipo de dados real ainda contém sete digitos significativos.

Always_on

N

Auis0

TON_1Q

Auisln Aais

Execute Done

Distan..  Busy

Velocity Active

Accele.. Comm..

Decd..  Error
0.0

Jerk ErrorlD

Variable Monitoring

Global Variables - MicraB50 | Local Yariables - N/4& | Systemn Variables - Micro850 || 140 - Micro

Logical ¥alue | Physical¥alue | Lock m

- it - oft v o - bft
+ _MOTION_DIAG MOTI
2 - AuisD Axls
Axizl).ErrorFlag M8 BOOL
Axisl AxisHomed M/ BOOL
Azl Constvel MA& BOOL
Azl AccelFlag M8 BOOL
Azl DecelFlag M BOOL
Azl ArisState 1 A2 LISIN
Azl Errorl D ] HAA LINT
Axizl.ExtraData 1] HAA LINT
Ais0.TargetPos 234568 Mia RE&L
Axizl. CommandPos 2345.68 MA& REAL
Az, Targety'el |00 M REAL
AxizD. Commandyel 0o A4 REAL
+ Azl AEIS
axizl]_power WAIT M43 BOOL
axiz]_power WAIT M4 EOOL
I -

lcl

Buffer...
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Exemplo de monitor de eixo

O monitor de eixo exibe sete digitos significativos com arredondamento.

8 {Running) - Connected Components Workbench
File Edit Wiew Buld Debug Tools Comrmunications  Window  Help
2 | % = o - 2L 5) inExeStopt e T Ir] = [
B 7 U ===|i-
Project Organizer «~ 0 x Micro850 - Axis Monitor | Microaso | Mation-FoU
MName: PTO-pulse J
o - Axis Name: E‘Axis"J v |
HI .
- Axis State: Discrete Motion
Programs
= g Axis Homed: No
=] HSC_rec Mavement: Constant Velocity
@ Lacal Yariables Error Description:
= I:::T"I Mokion
@ Local Variables
@ Global Variables Position and Velocity
Command Position: 946.363 mm Command Velocity: 80.0 mmjsec
Target Position: 2345.678 mm | Target Velocty: 80.0 mmjsec

ATENGAO: Consulte Configuracdo do eixo de movimento no Connected
Components Workbench na pagina 169 para aprender mais sobre os
diferentes parametros de configuracao de eixo.

Precisao de pulso PTO

O recurso de movimento do Micro8oo é baseado em pulso e o valor da
distancia e velocidade sdo projetados de modo que todos os valores
relacionados a PTO s3o niimeros inteiros no nivel de hardware, ao converter
para pulso PTO.

Por exemplo, se o usudrio configura Motor Pulses per Revolution como 1.000 e
Travel per Revolution como 10 cm e o usuario deseja gerar velocidade a

4,504 cm/s. A velocidade desejada é 4,504 cm/s (ou seja, 450,4 pulsos/s). Nesse
caso, a velocidade real comandada sera de 4,5 cm/s (ou seja, 450 pulsos/s), e o
valor de 0,4 pulsos/s é eliminado por arredondamento.

Motor lution

! Modifying Motor Revelution parameters may cause Axis runaway.

Pulses per Revolution: I 1000.0
Travel per Revolution: I 10.0 cm

Esse esquema de arredondamento também se aplica a outros parametros de
entrada como Position, Distance, Acceleration, Deceleration, e Jerk. Por
exemplo, com a configuragio de revolucdes de motor acima, configurar Jerk
como 4,504 cm/s? é o mesmo que configurar Jerk como 4,501 cm/s®, visto que
ambos sio arredondados para 4,5 cm/s?. Esse arredondamento aplica-se tanto
a entrada de configurag¢ao do eixo no software Connected Components
Workbench como a entrada do bloco de fungoes.
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Monitorar um eixo

180

Validacao de parametros de eixo de movimento

Além de permanecer no intervalo absoluto predeterminado, os pardmetros de
eixo de movimento s3o validados com base nas relagdes com outros
parametros. Essas relagdes ou regras estao listadas abaixo. O erro é marcado
sempre que ha violagao dessas relagoes.

limite programado inferior deve ser menor que o limite programado
superior.

Velocidade de arranque/parada nio deve ser maior que a velocidade
maxima.

Velocidade de parada de emergéncia (Emergency Stop) ndo deve ser
maior que a velocidade maxima.

Velocidade de retorno a posi¢ao inicial nio deve ser maior que a
velocidade maxima.

Homing Acceleration nio deve ser maior que a aceleragdo maxima
Maximum Acceleration.

Homing Deceleration n3o deve ser maior que a desacelera¢io mixima
Maximum Deceleration.

Homing Jerk ndo deve ser maior que a variagao de aceleracio maxima
Maximum Jerk.

Homing Creep Velocity ndo deve ser maior que a velocidade maxima
Maximum Velocity.

Excluir um eixo

1.

2.

Na arvore de configuragao do dispositivo, e abaixo de Motion, clique com
o botao direito no nome do eixo e selecione Delete.

=I- Mation

Rename

| Delete |

Dynamics
Horming

Uma caixa de mensagem aparece pedindo para confirmar a exclusio.
Clique em Yes.

= Mation

Rename

| Delete |

Cryniamics
Horing

Para monitorar um eixo, o software Connected Components Workbench deve
ser conectado ao controlador e estar em modo de depura¢ao (DEBUG).

1.
2.

Na pagina de configuragdo de dispositivo, clique em Axis Monitor.

Ajanela Axis Monitor aparece com as caracteristicas a seguir disponiveis
para visualizagdo:

« Estado do eixo

« Eixo levado a posigdo inicial
+ Movimento

« Descrigdo do erro
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« Posicao de comando em unidade definida pelo usuario

« Velocidade de comando em unidade definida pelo usuario por segundo
« Posigio desejada em unidade definida pelo usudrio

« Velocidade desejada em unidade definida pelo usudrio por segundo

Bloco de fum;ﬁes deretorno oblocode fungdes de retorno a posi¢io inicial MC_Home comanda o eixo a

a posicao inicial

realizar a sequéncia de “buscar posi¢ao inicial”. A entrada “Position” é utilizada
para configurar a posi¢ao absoluta quando o sinal de referéncia é detectado, e o
offset inicial configurado é atingido. Este bloco de fungdes é concluido em
“StandsStill” se a sequéncia de movimento para posigao inicial for bem-sucedida.

MC_Home pode ser abortado somente pelos blocos de fun¢ées MC_Stop ou
MC_Power. Qualquer tentativa de abortar por meio de outros blocos de fun¢ao
de movimento resultard em falha do bloco de fung¢des com ID de erro =
MC_FB_ERR_STATE. Porém, a operagao de retorno a posi¢ao inicial nao é
interrompida, e pode ser executada como normalmente ocorre.

Se MC_Home for abortado antes de ser concluido, a posi¢ao inicial buscada
anteriormente é considerada como invalida, e o status Homed (levado a
posigao inicial) é removido.

Apds aligar o eixo, o status de levado a posigao inicial (Homed) do eixo é resetado
para o (ndo levado a posi¢ao inicial). Na maioria dos cenarios, o bloco de fungdes
MC_Home precisa ser executado para calibrar a posi¢ao do eixo de acordo com a
posigao inicial deste, configurada apds a execugao de MC_Power (On).

Tabela 23 na pagina 181 descreve cinco modos de retorno a posigao inicial
suportados pelos controladores Micro830, Micro850 e Micro870.

Tabela 23 - Modos de retorno a posigao inicial

Valor do modo

:z sris;?:i‘:igial Q:T:i ggoni‘l‘:ilt’:'i)a'lle retorno Descri¢ao do modo de retorno a posicao inicial
Processo de retorno a posicao inicial busca pela chave de

0x00 MC_HOME _ABS_SWITCH posicao inicial absoluta (Home Absolute).

0x01 MC_HOME_LIMIT_SWITCH Processo de retorno a posicao inicial busca pela chave de

0x02 MC_HOME_REF_WITH_ABS posicao inicial absoluta (Home Absolute) além do uso de
pulso de referéncia do encoder.

0x03 MC_HOME_REF_PULSE fim de curso (Home Absolute) além do uso de pulso de
referéncia do encoder.

referéncia fornecida pelo usuério. 0 bloco de fungoes
0x04 MC_HOME_DIRECT definira a posicao atual em que o0 mecanismo esta como
posicao inicial, com sua posicao determinada pelo
pardmetro de entrada, “Position”.

IMPORTANTE  Se o eixo estiver ativado com somente uma direcao habilitada, o bloco
de fungdes MC_Home (em modos 0, 1, 2, 3) ird gerar um erro e somente 0
bloco de fungdes MC_Home (modo 4) podera ser executado. Consulte o
bloco de funcoes MC_Power para mais detalhes.
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Condicoes para retorno bem-sucedido a posicao inicial

Para que a operagao de retorno a posi¢ao inicial seja bem-sucedida, todas as
chaves configuradas (ou sensores) precisam ser posicionados e cabeados
apropriadamente. A ordem de posigao correta a partir da posi¢ao mais
negativa para a mais positiva — ou seja, da que fica mais para a esquerda até a
que fica mais para a direita nos diagramas de configuragao de retorno a
posicao inicial nesta se¢ao — para as chaves é:

1. Chave de limite inferior
2. Chave de posicao inicial ABS
3. Chave de limite superior

Durante a execu¢ao do bloco de fungées MC_Home, a posi¢ao inicial serd
resetada, e a posi¢ao mecanica dos limites suaves serd recalculada. Durante a
sequéncia de retorno a posigao inicial, a configuragio de movimento
configuragao para os limites suaves serd ignorada.

Assume-se 0s seguintes preceitos para as configuragoes da sequéncia de
retorno a posi¢ao inicial discutida nesta se¢do:

1. Diregdo de retorno a posigao inicial é configurada como dire¢io negativa;
2. A chave de limite inferior é configurada como habilitada e cabeada;

Os diferentes modos de retorno a posi¢ao inicial conforme definido na
Tabela 23 podem ter sequéncias de movimento diferentes, mas ainda assim
similares. O conceito discutido abaixo é aplicavel a diversas configuragoes de
retorno a posi¢ao inicial.

MC_HOME_ABS_SWITCH

IMPORTANTE  Se a chave de posicao inicial nao esta configurada como habilitada,
retorno a posicao inicial de MC_HOME_ABS_SWITCH (0) falha com
MC_FB_ERR_PARAM.

Procedimento de retorno a posig¢ao inicial de MC_HOME_ABS_SWITCH (o)
realiza uma operagao de retorno a posi¢ao inicial contra a chave de posi¢ao
inicial. A real sequéncia de movimento depende da configuragao das chaves de
posicao inicial e fim de curso, depende também do status real para as chaves
antes do retorno a posi¢ao inicial comegar — ou seja, quando o bloco de fungdes
MC_Home é executado.

Cendrio 1: A pega mével ao lado direito (positivo) da chave de posicdo inicial antes do
retorno @ posigao inicial comegar

A sequéncia de movimento de retorno a posi¢ao inicial para esse cenario é
como descrito a seguir:

1. Apecamovel se desloca para o lado esquerdo (dire¢ao negativa);

2. Quando a chave de posi¢ao inicial é detectada, a peca mével desacelera
até parar;

3. Apecamovel retrocede (diregao positiva) em velocidade de arraste para
detectar o limiar ativada—desativada da chave de posi¢ao inicial;
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4. Umavez que o limiar ativada—desativada da chave de posi¢ao inicial
tenha sido detectado, grave a posi¢ao como posi¢ao inicial mecanica, e
desacelere até parar;

5. Mova até a posi¢ao inicial configurada. A posicao inicial mecanica
registrada durante a sequéncia de movimento ao retroceder, mais o
offset da posi¢ao inicial configurada para o eixo no software Connected
Components Workbench.

Cendrio 2: A peca mavel estd entre as chaves de limite inferior e de posigdo inicial antes
do retorno @ posicdo inicial comegar

A sequéncia de movimento de retorno a posi¢ao inicial para esse cenario é
como descrito a seguir:

1. A pegamovel se desloca para o seu lado esquerdo (dire¢ao negativa);

2. Quando a chave de limite inferior é detectada, a peca mével desacelera
até parar ou para imediatamente, segundo a configuragao de parada
fisica da chave de fim de curso;

3. A peca moével retrocede (na diregao positiva) em velocidade de arraste
para detectar o limiar ativada—desativada da chave de posi¢ao inicial;

4. Umavez que o limiar ativada—desativada da chave de posi¢ao inicial
tenha sido detectado, grave a posi¢ao como posi¢ao inicial mecanica, e
desacelere até parar;

5. Mova até a posi¢ao inicial configurada. A posicao inicial mecanica
registrada durante a sequéncia de movimento ao retroceder, mais o
offset da posigao inicial configurada para o eixo no software Connected
Components Workbench.

Se a chave de limite inferior ndo esta configurada ou cabeada, 0
Q movimento de retorno & posicao inicial falha e ela move-se continuamente
para a esquerda até que o inversor ou peca mdvel falhe em mover-se.

Cendrio 3: A peca mdvel na chave de limite inferior ou chave de posigdo inicial antes do
retorno @ posicao inicial comecar

A sequéncia de movimento de retorno a posi¢ao inicial para esse cendrio é
como descrito a seguir:

1. A pecamoével desloca-se para o seu lado direito (diregdo positiva) em
velocidade de arraste para detectar o limiar ativada—desativada da chave
de posicao inicial;

2. Umavez que o limiar ativada—desativada da chave de posi¢do inicial
tenha sido detectado, grave a posi¢ao como posi¢ao inicial mecanica, e
desacelere até parar;

3. Mova até a posigdo inicial configurada. A posi¢ao inicial mecanica
registrada durante a sequéncia de movimento para a direita, mais o
offset da posigao inicial configurada para o eixo no software Connected
Components Workbench.

Cendrio 4: A peca mével ao lado esquerdo (negativo) da chave de limite inferior antes do
retorno @ posicdo inicial comegar

Nesse caso, o movimento de retorno a posi¢ao inicial falha e move-se
continuamente para a esquerda até que o inversor ou peca mével falhe ao se
mover. O usudrio precisa certificar-se de que a pega mével esteja no local
apropriado antes do retorno a posi¢ao inicial comecgar.
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MC_HOME_LIMIT_SWITCH

IMPORTANTE  Se a chave de limite inferior nao esta configurada como habilitada, o

erro: MC_FB_ERR_PARAM).

Para retorno a posicao inicial contra a chave de limite inferior, um offset
positivo de posi¢ao inicial pode ser configurado; para retorno a posi¢ao inicial
contra a chave de limite superior, um offset negativo de posi¢ao inicial pode
ser configurado.

Procedimento de retorno a posigao inicial de MC_HOME_LIMIT SWITCH (1)
realiza uma operagao de retorno a posi¢ao inicial contra a chave de fim de
curso. A real sequéncia de movimento depende da configuracao da chave de
fim de curso e do status real para a chave antes do retorno a posigao inicial
comegar — ou seja, quando o bloco de fun¢oes MC_Home é executado.

Cendrio 1: A pega mével ao lado direito (positivo) da chave de limite inferior antes do
retorno @ posigao inicial comegar

A sequéncia de movimento de retorno a posi¢ao inicial para esse cendrio é
como descrito a seguir:

1. Apegamobvel se desloca para o seu lado esquerdo (dire¢ao negativa);

2. Quando a chave de limite inferior é detectada, a peca mével desacelera
até parar ou para imediatamente, segundo a configuragao de parada
fisica da chave de fim de curso;

3. A peca movel retrocede (dire¢do positiva) em velocidade de arraste para
detectar o limiar ativada—desativada da chave de limite inferior;

4. Umavez que o limiar ativada—desativada da chave de limite inferior
tenha sido detectado, grave a posi¢ao como posicao inicial mecanica, e
desacelere até parar;

5. Mova até a posigao inicial configurada. A posicao inicial mecanica
registrada durante a sequéncia de movimento ao retroceder, mais o
offset da posigao inicial configurada para o eixo pelo software Connected
Components Workbench.

Cendrio 2: A peca mdvel na chave fim de curso inferior antes do retorno a posigao
inicial comecgar

A sequéncia de movimento de retorno a posi¢ao inicial para esse cendrio é
como descrito a seguir:

1. A pecamoével desloca-se para o seu lado direito (diregio positiva) em
velocidade de arraste para detectar o limiar ativada—desativada da chave
de limite inferior;

2. Uma vez que o limiar ativada—desativada da chave de limite inferior
tenha sido detectado, grave a posi¢ao como posicao inicial mecanica, e
desacelere até parar;

3. Mova até a posi¢ao inicial configurada. A posi¢ao inicial mecdnica
registrada durante a sequéncia de movimento para a direita, mais o
offset da posi¢ao inicial configurada para o eixo pelo software.
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Cendrio 3: A peca mével ao lado esquerdo (negativo) da chave de limite inferior antes do
retorno @ posicdo inicial comegar

Nesse caso, o movimento de retorno a posi¢ao inicial falha e move-se
continuamente para a esquerda até que o inversor ou peca mével falhe ao se
mover. O usudrio precisa certificar-se de que a pega mével esteja no local
apropriado antes do retorno a posi¢ao inicial comecgar.

MC_HOME_REF_WITH_ABS

IMPORTANTE  Se a chave de posicao inicial ou pulso de ref. ndo estiver configurado
como habilitado, retorno a posicao inicial de MC_HOME_REF_WITH_ABS
(2) falha com ID do erro: MC_FB_ERR_PARAM.

Procedimento de retorno a posig¢ao inicial MC_HOME_REF WITH_ABS (2)
realiza uma operagao de retorno a posi¢ao inicial contra a chave de posi¢ao
inicial, mais bom sinal de pulso de referéncia. A real sequéncia de movimento
depende da configuragao das chaves de posi¢ao inicial e fim de curso, depende
também do status real para as chaves antes do retorno a posigao inicial
comecar — ou seja, quando o bloco de fun¢des MC_Home é executado.

Cendrio 1: A pega mével ao lado direito (positivo) da chave de posicdo inicial antes do
retorno a posicao inicial comecar

A sequéncia de movimento de retorno a posi¢ao inicial para esse cendrio é
como descrito a seguir:

1. A pe¢amovel se desloca para o seu lado esquerdo (dire¢io negativa);

2. Quando a chave de posicao inicial Abs é detectada, a peca mével
desacelera até parar;

3. Apecamovel retrocede (diregao positiva) em velocidade de arraste para
detectar o limiar ativada—desativada da chave de posigao inicial
absoluta;

4. Umavez que o limiar ativada—desativada da chave de posi¢ao inicial
absoluta tenha sido detectado, comece a detectar o primeiro sinal de
pulso de referéncia em entrada;

5. Quando o primeiro sinal de pulso de ref. vier, grave a posi¢ao como
posicao inicial mecdnica e desacelere até parar;

6. Mova até a posigao inicial configurada. A posi¢ao inicial mecanica
registrada durante a sequéncia de movimento ao retroceder, mais o
offset da posigdo inicial configurada para o eixo pelo software Connected
Components Workbench.

Cendrio 2: A parte mavel entre a chave de limite inferior e chave de posigdo inicial antes
do retorno @ posicdo inicial comegar

A sequéncia de movimento de retorno a posi¢ao inicial para esse cenario é
como descrito a seguir:

1. A pegamoével se desloca para o seu lado esquerdo (dire¢ao negativa);

2. Quando a chave de limite inferior é detectada, a pega mével desacelera
até parar ou para imediatamente, segundo a configuragao de parada
fisica da chave de fim de curso;
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3. Apeca mével retrocede (na diregao positiva) em velocidade de arraste
para detectar o limiar ativada—desativada da chave de posi¢ao inicial;

4. Umavez que o limiar ativada—desativada da chave de posi¢ao inicial
absoluta tenha sido detectado, comece a detectar o primeiro sinal de
pulso de referéncia;

5. Quando o primeiro sinal de pulso de ref. vier, grave a posigao como
posigdo inicial mecanica e desacelere até parar;

6. Mova até a posi¢ao inicial configurada. A posi¢do inicial mecénica
registrada durante a sequéncia de movimento ao retroceder, mais o
offset da posig¢ao inicial configurada para o eixo pelo software Connected
Components Workbench.

IMPORTANTE  Nesse caso, se a chave de limite inferior ndo esté configurada ou
conectada, o movimento de retorno a posigao inicial falhara e ela se
movera continuamente para a esquerda até que o inversor ou peca
movel falhe em mover-se.

Cendrio 3: A peca mdvel na chave de limite inferior ou chave de posigdo inicial antes do
retorno @ posicdo inicial comegar

A sequéncia de movimento de retorno a posi¢ao inicial para esse cendrio é
como descrito a seguir:

1. A pecamoével desloca-se para o seu lado direito (diregdo positiva) em
velocidade de arraste para detectar o limiar ativada—desativada da chave
de posicao inicial;

2. Umavez que o limiar ativada—desativada da chave de posi¢do inicial
absoluta tenha sido detectado, comece a detectar o primeiro sinal de
pulso de referéncia;

3. Quando o primeiro sinal de pulso de ref. vier, grave a posi¢io como
posicao inicial mecanica e desacelere até parar;

4. Mova até a posigao inicial configurada. A posicao inicial mecdnica
registrada durante a sequéncia de movimento para a direita, mais o

offset da posigao inicial configurada para o eixo no software Connected
Components Workbench.

Cendrio 4: A peca mével ao lado esquerdo (negativo) da chave de limite inferior antes do
retorno a posicao inicial comecar

Nesse caso, 0o movimento de retorno a posi¢ao inicial falha e move-se
continuamente para a esquerda até que o inversor ou peca mével falhe ao se
mover. O usudrio precisa certificar-se de que a peca moével esteja no local
apropriado antes do retorno a posigao inicial comecar.

MC_HOME_-REF_PULSE

IMPORTANTE  Se a chave de limite inferior ou pulso de ref. nao estiver configurado
como habilitado, retorno a posicao inicial de MC_HOME_REF_PULSE (3)
falha (ErrorID: MC_FB_ERR_PARAM).

Para retorno a posigao inicial contra a chave de limite inferior, um offset
positivo de posi¢ao inicial pode ser configurado; para retorno a posi¢ao inicial
contra a chave de limite superior, um offset negativo de posi¢ao inicial pode
ser configurado.
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Procedimento de retorno a posigao inicial MC_HOME_REF_PULSE (3) realiza
uma operagao de retorno a posi¢ao inicial contra a chave de fim de curso, mais
bom sinal de pulso de referéncia. A real sequéncia de movimento depende da
configuragao da chave de fim de curso e do status real para as chaves antes do
retorno a posi¢do inicial comegar — ou seja, quando o bloco de fungoes
MC_Home é executado.

Cendrio 1: A pega mével ao lado direito (positivo) da chave de limite inferior antes do
retorno a posicao inicial comecar

A sequéncia de movimento de retorno a posi¢ao inicial para esse cendrio é
como descrito a seguir:

1. A pe¢amoével se desloca para o seu lado esquerdo (dire¢io negativa);

2. Quando a chave de limite inferior é detectada, a peca mével desacelera
até parar ou para imediatamente, segundo a configuragao de parada
fisica da chave de fim de curso;

3. Apecamovel retrocede (dire¢ao positiva) em velocidade de arraste para
detectar o limiar ativada—desativada da chave de limite inferior;

4. Umavez que o limiar ativada—desativada da chave de limite inferior
tenha sido detectado, comece a detectar o primeiro sinal de pulso de
referéncia;

5. Quando o primeiro sinal de pulso de ref. vier, grave a posi¢ao como a
posicao inicial mecdnica e desacelere até parar;

6. Mova até a posigao inicial configurada. A posi¢ao inicial mecanica
registrada durante a sequéncia de movimento ao retroceder, mais o
offset da posigdo inicial configurada para o eixo pelo software Connected
Components Workbench.

Cendrio 2: A peca mdvel na chave fim de curso inferior antes do retorno a posigao
inicial comecgar

A sequéncia de movimento de retorno a posi¢ao inicial para esse cendrio é
como descrito a seguir:

1. A pecamoével desloca-se para o seulado direito (diregio positiva) em
velocidade de arraste para detectar o limiar ativada—desativada da chave
de limite inferior;

2. Umavez que o limiar ativada—desativada da chave de limite inferior tenha
sido detectado, comece a detectar o primeiro sinal de pulso de referéncia;

3. Quando o primeiro sinal de pulso de ref. vier, grave a posi¢ao como a
posicao inicial mecanica e desacelere até parar;

4. Mova até a posigao inicial configurada. A posi¢ao inicial mecdnica
registrada durante a sequéncia de movimento ao retroceder, mais o
offset da posig¢do inicial configurada para o eixo pelo software Connected
Components Workbench.

Cendrio 3: A peca mével ao lado esquerdo (negativo) da chave de limite inferior antes do
retorno @ posicdo inicial comegar

Nesse caso, o movimento de retorno a posi¢ao inicial falha e move-se
continuamente para a esquerda até que o inversor ou peca mével falhe ao se
mover. O usudrio precisa certificar-se de que a peca moével esteja no local
apropriado antes do retorno a posi¢ao inicial comegar.
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MC_HOME_DIRECT

O procedimento de retorno a posi¢ao inicial MC_HOME_DIRECT (4) realiza
um retorno estatico a posi¢ao inicial forcando diretamente uma posigao real.
Nenhum movimento fisico é realizado neste modo. Isso é equivalente a uma
acao MC_SetPosition, exceto pelo fato de que o status Axis Homed ficara
ativado uma vez que MC_Home (modo = 4) seja executado com sucesso.

Use a PTO para O exemplo mostra como usar um eixo PTO como um PWM.
controle PWM

Inicie o Connected Components Workbench e crie o seguinte programa de
logica ladder.

Figura 12 - Exemplo 1: eixo PTO como um PWM

1 Habilite/energize o eixo do PWM imediatamente apds ir para o modo de operacao. 0 eixo PWM permanecera energizado (até o modo de programacao e assim por diante).
e MC_Power_1 \\
__SYSVA_FIRST_SCAN MC_Power \
I EN ENO
1 1
PWMO — Eixo Eixo +—
TRUE — Habilitar Status ——
TRUE — Enable_Positive Ocupado —
TRUE — Enable_Negative Ativo +—
Erro +—
ErrorlD +—
N J/

Figura 13 - Exemplo 2: eixo PTO como um PWM

2 Use continuamente MC_WriteParameter (parametro 1005) para mudar o ciclo de trabalho da variavel global G_PWM_Duty_Cycle (exemplo: 0,5 =>50%)

Update_PWM_Duty_Cycle  Update_PWM_Duty_Cycle

] )

I/: N

 MC_WriteParameter 1
MC_WriteParameter

EN ENO
PWMO — AxisIn Eixo +—
Update_PWM_Duty_Cycle — Executar Concluido —

1005 — Parameter_Number Ocupado —

G_PWM_Duty_Cycle ~—Valor Erro +—
0 — MC_ExecutionMode ErrorlD —

AN /
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Figura 14 - Exemplo 3: eixo PTO como um PWM

Apds a primeira varredura, use MC_MoveVelocity para definir continuamente a frequéncia PWM (por exemplo: 50.000 => 50KHz) da variavel global G_PWM_Frequency.
0 eixo PWM operara para sempre (até o modo de programa MC_Halt, e assim por diante).

__SYSVA_FIRST_SCAN

7 MC_MoveVelocity. 1
MC_MoveVelocity

4

EN ENO
PWMO —- AxisIn Eixo +—
TRUE — Executar InVelocity.——
G_PWM_Frequency — Velocidade Ocupado |
50000.0— Aceleragdo Ativo —
50000.0— Aceleragao Direcdo —

0,0 — Deceleration ~ CommandAborted +—

1 —Variagdo da arrancada Erro —
0 — Directionln ErrorlD+—
\\\\ /;

POU PWM_Program

A POU define quatro variaveis.

Variavel MC_Power_1
* %

Diregao: VAR

Tipo de dados: MC_Power
Atributo: ReadWrite
Variével direta (canal):

Variable MC_MoveVelocity_1
* %

Direcao: VAR

Tipo de dados: MC_MoveVelocity
Atributo: ReadWrite

Variavel direta (canal):

Variable Update_PWM_Duty_Cycle
* %

Diregao: VAR

Tipo de dados: BOOL
Atributo: ReadWrite
Variavel direta (canal):

Variavel MC_Power_1
(**)

Diregao: VAR

Tipo de dados: MC_Power
Atributo: ReadWrite
Variavel direta (canal):
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Eixo de realimentat;éo HSC & partir do software Connected Components Workbench versio 8.0 e
posteriores, foi adicionado suporte para um eixo de realimentagio HSC
(Contador de alta velocidade) que usa as mesmas instrugdes que o eixo de
movimento PTO. UDFBs ainda sdo suportadas. Vocé pode usar qualquer um
dos dois, mas n3o se pode selecionar ambos para o mesmo plug-in.

EXEMPLO: Exemplo de selecao do eixo de realimentagao ou UDFB com plug-in 2080-MOT-HSC

2080-MOT-HSC - Configuration

Ay Modifying Plug-In mode deletes the feedback axis and its association
Enable Plug-In as: |Feedback Axis ~
Associate with:
Input Filter
Phase A: DC 2us - |
Phase B: Default E |
Z-Pulse: Default & |

O eixo de realimenta¢ao HSC oferece facilidade de uso, pois vocé ja nio precisa
programar os blocos de funcao, e ele também usa menos memoria no
controlador. O eixo de realimenta¢ao HSC usa somente os blocos de fun¢ao
administrativos do eixo de movimento PTO e eles compartilham o mesmo
monitor de eixo.

IMPORTANTE  0Os contadores nao sao zerado para o download do programa. Por
exemplo, se usar o eixo de realimentacao, use o bloco de fungoes
MC_ResetPosition para zerar a posigao.

IMPORTANTE  Se o eixo de realimentagao estiver em estado de erro porque os limites
de posicao configurados foram ultrapassados, o uso do bloco de
fungoes MC_Reset para zer o eixo pode nao remover o erro, pois pode
ainda haver pulso detectado pelo encoder.
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Caracteristicas gerais do
contador de alta velocidade

Caracteristicas gerais da
chave de fim de curso
programavel

Use o contador de alta velocidade e a chave de
fim de curso programavel

Todos os controladores Micro830, Micro850 e Micro870, exceto o
2080-LCxx-AWB, suportam até seis contadores de alta velocidade (HSC).

O recurso HSC no Micro800 consiste em dois componentes principais: o
hardware do contador de alta velocidade (entradas incorporadas no controlador),
e instrugdes do contador de alta velocidade no programa da aplicagao. As
instrugoes do contador de alta velocidade aplicam uma configura¢ao ao hardware
do contador de alta velocidade e atualizam o acumulador.

precisa possuir um conhecimento basico do sequinte:

« Componentes HSC e elementos de dados.
As primeiras secoes do capitulo fornecem uma descricao detalhada
desses componentes. As instrugdes de inicio rapido (consulte a
pagina 265) também estao disponiveis para orienta-lo pela configuragao
de um exemplo de projeto HSC.

» Programacao e trabalho com elementos no software Connected
Components Workbench.
0 usuario precisa possuir um conhecimento de trabalho de programacao
por meio do diagrama de ldgica ladder, texto estruturado, ou diagrama de
blocos de fungoes para ser capaz de trabalhar com o bloco de fungées e
variaveis do HSC.

2 ATENGAO: Para utilizar o recurso HSC do Micro800 com eficiéncia, vocé

fungdes HSC e seus elementos na ajuda online que acompanha a

ATENGAO: Informagdes adicionais estao disponiveis sobre o bloco de
A instalagao do software Connected Components Workbench.

Este capitulo descreve como utilizar a fun¢ao HSC e também contém secdes
sobre os blocos de fung¢des HSC e HSC_ SET_STS, como descrito a seguir:

« Estruturas de dados do contador de alta velocidade (HSC)

« Bloco de func¢oées HSC (Contador de alta velocidade)
« Bloco de funcdes HSC SET STS

« Funcio de chave de fim de curso programdvel (PLS)

. Interrupcoes HSC

A fungao chave de fim de curso programavel permite configurar o contador de
alta velocidade para operar como uma PLS (chave de fim de curso programavel)
ou uma chave de came rotativa. Para obter mais informagoes, consulte Funcao
de chave de fim de curso programavel (PLS) na pagina 214.
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0 que é um contador de alta 0 contador de alta velocidade é utilizado para detectar e armazenar pulsos

velocidade?

192

curtos (rapidos) e suas instru¢des especializadas para iniciar outras operagdes
de controle baseadas em certas contagens atingirem valores pré-selecionados.
Essas operagoes de controle incluem a execugdo automatica e imediata da
rotina de interrupgao do contador de alta velocidade e a atualiza¢ao imediata
das saidas baseada em um padrio de fonte e mascara definido por vocé.

As func¢bes do HSC s3o diferentes da maioria das outras instrugdes de
controlador. Sua operacao é realizada por circuitos padrao que funcionam em
paralelo com o processador principal do sistema. Isso é necessario por causa
das significativas exigéncias de desempenho dessas fungoes.

Recursos e operagao

O HSC é extremamente versatil; vocé pode selecionar ou configurar o HSC
mestre para qualquer um de dez (10) modos e o sub-HSC para qualquer um de
cinco (5) modos de operag¢ao. Consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMode) na
pagina 197 para obter mais informacgoes.

Alguns dos recursos aprimorados dos contadores de alta velocidade s3o:
« Operagdo a100 kHz
« Controle direto de saidas
« Dados inteiros com sinal e de 32 bits (faixa de contagem de + 2.147.483.647)

« Valores altos e baixos pré-selecionados programaveis, e referéncias de
sobrecontagem e subcontagem

« Interrupg¢io automadtica do processamento segundo a contagem
acumulada

« Altere os parametros dindmicos (do programa de controle do usuario)

A fungdo de contador de alta velocidade opera como descrito no diagrama
a seguir.

Figura 15 - Operacao com contador de alta velocidade

Variavel

| HscAppData.OF Setting Sobrecontagem ———— +—— +2.147.483.647 méximo

Pré-selecionado ¥
baixo

| HscAppData.LPSetting

| HscAppData.HPSetting E Pré-selecionado 7}[7
alto

| HschppData UFSeting Underflow ¥ o 1-2147483.648 minimo
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Entradas HSC e
mapeamento da fiagao

Vocé precisa definir um valor adequado para as variaveis OF Setting,
Q HPSetting, e UFSetting antes de disparar o inicio/execugao HSC.

Caso contrario, o controlador ficara com falha. (Definir um valor para

LPSetting é opcional para determinados modos de contagem.)

Para aprender mais sobre a entrada variavel HscAppData, consulte
Estrutura de dados HSC APP na pégina 196.

Ao utilizar blocos de fungdes HSC, recomenda-se que vocé:

« Defina a configuracao de subcontagem HSCAppData (UFSetting) e
configuracao de valor baixo pré-selecionado (LPSetting) para um valor
menor que O para evitar um possivel mau funcionamento do HSC
quando o acumulador deste for resetado para o.

« Defina a configuracao de sobrecontagem HSCAppData (OFSetting) e
configuragao de valor alto pré-selecionado (HPSetting) para um valor
maior que O para evitar um possivel mau funcionamento do HSC quando
o acumulador deste for resetado para o.

Em alguns casos, um subcontador serd desabilitado pelo modo do contador
mestre. Para obter mais informacodes, consulte Modo HSC
(HSCAPP.HSCMode) na pdgina 197.

HSCO é utilizado neste documento para definir como qualquer HSC
Q funciona.

IMPORTANTE A fungao HSC somente pode ser utilizada com as E/S incorporadas do
controlador. Ela nao pode ser usada com madulos de E/S de expansao.

Todos os controladores Micro830, Micro850 e Micro870, exceto
2080-LCxx-xxAWB, tém contadores de alta velocidade de 100 kHz.

Cada contador de alta velocidade possui quatro entradas dedicadas e cada
subcontador de alta velocidade possui duas entradas dedicadas.

Tabela 24 - Contadores de alta velocidade Micro830, Micro850 e Micro870

10/16 pontos 24 pontos 48 pontos
Numero de HSCs 2 4 6
Contadores de alta velocidade
principais 1(contador 0) 2(contador 0,2) | 3(contadores 0,2 e 4)
sgll;i?(rj\;zgores de alta 1(contador 1) 2 (contador 1,3) 3(contadores 1,3 e5)
Contador de alta velocidade Entradas utilizadas
HSCO 0,123
HSC1 2,3
HSC2 4,5,6,7
HSC3 6,7
HSC4 8,9,10, 1
HSCh 10,1
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Subcontador da HSCo é HSC1, subcontador da HSC2 é HSC3 e subcontador da
HSC4 é HSCs. Cada conjunto de contadores compartilha a mesma entrada.

A tabela a seguir mostra as entradas dedicadas para os HSCs dependendo

do modo.

Tabela 25 - Mapeamento da fiagao das entradas HSC

Entrada incorporada
0 01 02 03 04 05 06 07 08 09 10 Ll
HSCO A/C B/D Rearme | Retengao
HSCI A/C B/D
HSC2 AC B/D Rearme | Retengao
HSC3 A/C B/D
HSC4 AC B/D Rearme | Retengao
HSC5 A/C B/D

As tabelas a seguir mostram o mapeamento da fiacao de entrada para os
diferentes controladores Micro830, Micro850 e Micro870.

Tabela 26 - Mapeamento da fiagao de entrada HSC dos controladores Micro830 de 10 e 16 pontos

ety | ooy | vt 2000 | envsiastusn) | JoT ot bt
(Cr?]l;aaod?ar)com diregao interna Contagem crescente Nao usada 0
Egsn;f gg{eigg]edﬁgﬁgggt(%%o 1b) Contagem crescente Nao usada Rearme Retencao 1
(Crgggaodger])cum direcao externa gggﬁggsénntcerescente/ Direcéio N0 usada )
e S N [ F
(C;ggz;dgg)de duas entradas Contagem crescente gggﬁsgggte Nao usada IA
et oxterno ¢ retongao (modo b) | Comegem rescente | G| Rearme Retencao 5
Contador de quadratura (modo 4a) | Entrada tipo A Entrada tipo B Nao usada 6
oxemo ¢ retoncan (modo 5] | E1a02 o EnradatipoB | ResettipoZ | Retencdo 7
(Orﬁgggaégr)a do contador X4 Entrada tipo A Entrada tipo B Néo usada ]
Eé)sn;ta) g)?tre)ﬁﬁods gbjggrrtzt ura com Entrada tipo A Entrada tipo B Reset tipo Z Retencao 9

Tabela 27 - Mapeamento da fiagao de entrada HSC dos controladores Micro830/Micro850/Micro870 de 24 pontos

Entrada 0 (HSCO) Entrada 1(HSCO0) Entrada 3 (HSCO)

Modos de operacio Entrada 2 (HSC1) Entrada 3 (HSC1) Entrada 2 (HSCO) Entrada 7 (HSC2) Valor de modo no

perag Entrada & (HSC2) Entrada 5 (HSC2) Entrada 6 (HSC2) programa do usuario

Entrada 6 (HSC3) Entrada 7 (HSC3)

(Crgggaodfar)com direcao interna Contagem crescente Nao usada 0

ggtrgfndoog Crgtn;r?é;%cﬁﬁ Oig:)e]rgf, reset Contagem crescente Nao usada Rearme Retengao 1

Contador com diregao externa Contagem crescente/ A s

(modo 2a) decrescente Diregao Nao usada 2
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Tabela 27 - Mapeamento da fiacdo de entrada HSC dos controladores Micro830/Micro850/Micro870 de 24 pontos (Continuagao)

Entrada 0 (HSCO) Entrada 1(HSCO) Entrada 3 (HSCO)
Modos de operacio Entrada 2 (HSC1) Entrada 3 (HSC1) Entrada 2 (HSCO) Entrada 7 (HSC2) Valor de modo no
perac Entrada &4 (HSC2) Entrada 5 (HSC2) Entrada 6 (HSC2) programa do usuério
Entrada 6 (HSC3) Entrada 7 (HSC3)
Contador com diregao externa, Reset | Contagem crescente/ R <
e Retengao (modo 2b) decrescente Diregao Rearme Retengao 3
Contador de duas entradas(modo 3a) | Contagem crescente Contagem decrescente | Nao usada 4
Contador de duas entradas com x
reset externo e retencao (modo 3b) Contagem crescente Contagem decrescente | Rearme Retengao 5
Contador de quadratura (modo 4a) | Entrada tipo A Entrada tipo B Nao usada 6
Contador de quadratura com reset - - - x
externo e retencao (modo 4b) Entrada tipo A Entrada tipo B Reset tipo Z Retengao 7
Quadratura do contador X4 (modo 5a) | Entrada tipo A Entrada tipo B Nao usada 8
Egsngfgg{e)ﬁgods gbjggrrta;ura com Entrada tipo A Entrada tipo B Reset tipo Z Retencao 9
Tabela 28 - Mapeamento da fiagao de entrada HSC dos controladores Micro830/Micro850 de 48 pontos
Entrada 0 2HSCU)) Entradal ((HSCO}
Entrada 2 (HSC1 Entrada 3 (HSC1
Modos de operagao Entrada 4 (HSC2) Entrada § (HSC2) E:::::: %{:ggg; E:::::: ;{Hggg; Valor de modo no
perag Entrada 6 (HSC3) Entrada 7 (HSC3) Entrada 10 (HSC4) Entrada 11 (HSC4) programa do usuério
Entrada 8 (HSC4) Entrada 9 (HSC4) niraca ftraca
Entrada 10 (HSC5) Entrada 11 (HSC5)
(Crﬁgaaod]oar)com diregao interna Contagem crescente Nao usada 0
ggtrgfndgog Crg{gfg'gic(a,ﬁ Uig;e]rg)a, reset Contagem crescente Nao usada Rearme Retencao 1
Contador com diregao externa Contagem crescente/ A 5
(modo 2a) decrescente Diregao Néo usada 2
Contador com diregao externa, Reset | Contagem crescente/ A 5
e Retengdo (modo 2b) decrescente Diregao Rearme Retengao 8
Contador de duas entradas (modo 3a) | Contagem crescente Contagem decrescente | Nao usada 4
Eggfndoog ?gtglrjf;zg ?ﬁ;ﬂﬂﬂ%ﬁ?m reset Contagem crescente Contagem decrescente | Rearme Retengao 5
Contador de quadratura (modo 4a) Entrada tipo A Entrada tipo B Nao usada 6
Contador d drat t . . . .
egperan 002 rstgﬁzéga(;zadgohng)rese Entrada tipo A Entrada tipo B Reset tipo Z Retengao 7
Quadratura do contador X4 (modo 5a) | Entrada tipo A Entrada tipo B Nao usada 8
ggg?ndoog );ﬁgoer?:adratura comresel | etraga tipo A Entrada tipo B Reset tipo Z Retencéo 9
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Estruturas de dados do A segdo a seguir descreve as estruturas de dados HSC.
contador de alta velocidade

(HSC) Estrutura de dados HSC APP

Defina um dado HSC App (dados de configuragao, tipo de dados HSCAPP) ao
programar um HSC. Durante a contagem com HSC, vocé n3o deve alterar os
dados, a ndo ser que precise recarregar a configuracao.

Para recarregar a configuracao HSC, mude os dados HSC APP, ent3o chame o
bloco de fungdes HSC com o comando oxo3 (definir/recarregar). Caso contrario,
amudanga para dados HSC App durante a contagem HSC é ignorada.

ame: Projectd™ J
- “‘ - d‘ - M‘

m Micro&30 v gt T ot 33
i +| SCALER_L SCALER - Readi/rite
=] _I Programs = + HSC_1 HSiC - Readwrite
=« ) UntitledLD E E;;:dau e P e [ ce— dt
E Local Variables . HSCApp_0.PlsEnable BOOL Readwrite
. HSCapp_0.HscID LINT Readivrite
B+ ) UnitledLD2 . HSCAPp_O.HscMade LINT Readirite
aC HSCApp_ 0. Accumulakor DINT Readiytite
t lncalaihise = H3CApp_0.HPSetting DINT Readrite
E ciibivarsblas B HSChce D.LPSetting DINT ReadWrite
y . HSCApp_0.0FSetting DINT Readwrite
~1= DataTypes B Hscepe o.UFSetting DINT Readwrite
. . HSCApp_0.0utputMask. UDIMT Readivrite
R nchianBlatks B HiscApp o HROUtPUE UDINT Readwirite
. H5CApp_0.LPOutpuk UDIMNT Readwrite
HSC1, HSC3, e HSCH suportam os modos 0, 2, 4, 6 e 8 somente,
O enquanto HSCO, HSC2 e HSC4 suportam todos os modos de contagem.

Habilitagao PLS (HSCAPP.PLSEnable)

Descricao Formato dos dados  |Acesso ao programa do usuario
PLSEnable Bit ler/gravar

Esse bit habilita e desabilita a fun¢do da chave de fim de curso programavel
HSC (PLS).

Quando a fun¢ao PLS é habilitada, as configuragdes em
« HSCAPP.HpSetting
« HSCAPP.LpSetting
« HSCAPP.HPOutput
- HSCAPP.LPOutput

sao suplantadas pelos valores de dados correspondentes dos dados PLS.
Consulte Funcio de chave de fim de curso programavel (PLS) na pagina 214
para obter mais informagdes.

HSCID (HSCAPP.HSCID)
Descricao Formato dos dados  |Acesso ao programa do usuario
Hscld Palavra (UINT) ler/gravar

Tabela 29 lista as defini¢bes para HSCID.
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Tabela 29 - Definicao HSCID

Bits Descricao
Tipo de mddulo HSC:
5al3 0x00: Incorporado

0x01: Expansdo (ainda nao implementado)
0x02: Mddulo plug-in

ID de slot de mddulo:
a8 0x00: Incorporado

0x01 a Ox1F: Expansao (ainda nao implementado)
0x01 a 0x05: Modulo plug-in

ID HSC interna do mddulo:
720 0x00-0x0F: Incorporado

0x00-0x07: Expansao (ainda nao implementado)
0x00-0x07: Mddulo plug-in

Para HSC incorporado, valor de HSCID valido é somente entre 0 a 5.

Modo HSC (HSCAPP.HSCMode)

Descricao Formato dos dados Acesso ao programa do usuario
Modo HSC Palavra (UINT) ler/gravar

Avaridvel HSCMode define o contador de alta velocidade para um entre
10 tipos de operagdo. Esse valor inteiro é configurado por meio do dispositivo
de programagao e é acessivel no programa de controle.

Modos de operagao HSC
Numero do .
modo Type [Tipo]
0 Contador crescente - 0 acumulador é imediatamente desenergizado (0) quando alcanga o

pré-selecionado alto. Um pré-selecionado baixo nao pade ser definido neste modo.

Contador crescente com reset e suporte externos - 0 acumulador é imediatamente
1 desenergizado (0) quando alcanga o pré-selecionado alto. Um pré-selecionado baixo nao pode ser
definido neste modo.

Contador com direcao externa

Contador com direcao externa, reset e retengao

Contador de duas entradas (para cima e para baixo)

Contador de duas entradas (para cima e para baixo) com reset externo e suporte

Contador de quadratura (entradas de fase A e B)

Contador de quadratura (entradas de fase A e B) com reset externo e suporte

Contador X4 de quadratura (entradas de fase A e B)

O |l o J| oo o1 B~ N N

Contador X4 de quadratura (entradas de fase A e B) com reset externo e suporte

Os contadores de alta velocidade suportam 10 tipos de modo de operagio e os
subcontadores de alta velocidade suportam 5 tipos (modos 0, 2, 4, 6, 8). Se 0
contador principal de alta velocidade estiver configurado paramodo 1, 3, 5,
7ou 9, entao o subcontador de alta velocidade serd desabilitado.

Para mais informacoes sobre modos de operagio da funcao HSC e atribuigoes
de entrada, consulte Entradas HSC e mapeamento da fiacio na pagina 193.
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Modo HSC 0 - Contador crescente

Tabela 30 - Exemplos de modo HSC 0

Z:It'?‘aw: s de Entrada incorporada 0 iEnn:;::t?rada 1 iEnn:;:::rada 2 iEnnt:;:::rada 3 Bit CE Comentarios

Fungao Contagem Nao usada Nao usada Nao usada

Exemplo 1 N ativado (1)~ [Acumulador HSC - 1contagem
Exemplo 2 N |ativado(1) |8 [desativado(0) desativado (0)| Manter o valor do acumulador

Células em branco = sem importancia, ﬂ =borda de subida, U =borda de descida

O

As entradas de 0 a 11 estao disponiveis para utilizagao como entradas
para outras fungoes independentemente do HSC sendo utilizado.

Modo HSC 1- contador crescente com manter e reset externos

Tabela 31 - Exemplos de modo HSC 1

Zﬁ't':_“ai:":is de Entrada incorporada 0 :Ennt:;:::rad al Entrada incorporada 2 Entradaincorporada3  |Bit CE Comentarios

Funcao Contagem Nao usada Reset Retencao

Exemplol |1 at)ivado U (dUe)sativado (dUe)sativado ativado (1) |Acumulador HSC - 1contagem
Exemplo 2 (a]t)ivado U desativado at)ivado Manter o valor do acumulador
Exemplo 3 at)ivado U (doe)sativado zjoe)sativado Manter o valor do acumulador
Exemplo 4 at)ivado U (dUe)sativado at)ivado y (dUe)sativado Manter o valor do acumulador
Exemplo 5 n Limpar o acumulador (=0)

Células em branco = sem importancia, ﬂ =borda de subida, U =borda de descida

O

As entradas de 0 a 11 estao disponiveis para utilizagao como entradas
para outras fungoes independentemente do HSC sendo utilizado.

Modo HSC 2 - contador com direcdo externa

Tabela 32 - Exemplos de modo HSC 2

Terminais de | Entrada . Entrada Entrada . - .

entrada incorporada 0 Entrada incorporada 1 incorporada 2 incorporada 3 Bit CE Comentérios

Funcao Contagem Direcao Nao usada Nao usada

Exemplo 1 f Foe)sativado ativado (1) |Acumulador HSC - 1 contagem

Exemplo 2 i (a1t)ivad0 ativado (1) |Acumulador HSC - 1 contagem

Exemplo 3 (doe)sativado Manter o valor do acumulador
Células em branco = sem importancia, ﬂ =borda de subida, U =borda de descida

As entradas de 0 a 11 estao disponiveis para utilizagao como entradas

Q para outras fungdes independentemente do HSC sendo utilizado.
Modo HSC 3 - contador com direcdo externa, reset e manter
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Tabela 33 - Exemplos de modo HSC 3

:Ie‘::r:::ls de Entrada incorporada 0 Entrada incorporada 1 Entrada incorporada 2 Entrada incorporada 3 Bit CE Comentarios
Funcao Contagem Diregao Reset Retencao
Exemplo 1 n desativado (a1t)ivad0 U (dDe)sativado desativado ativado (1) égﬁg:l:rior HSC -1
Exemplo 2 0 (a1t)ivado at)ivado U (doe)sativado ?{;a)sativado ativado (1) égﬁg:l;ii]or HSC -1
ativado desativado ativado Manter o valor do
Exemplo 3 ) U (0) (1) acumulador
ativado desativado desativado |Manter o valor do
Exemplo &4 ) U acumulador
ativado desativado ativado desativado Manter o valor do
Exemplo 5 0 Yo i) Yo acumulador
Exemplo 6 N (I_:irg)par 0 acumulador

Células em branco = sem importancia, 11 = borda de subida, U = borda de descida

O

As entradas de 0 a 11 estao disponiveis para utilizacao como entradas
para outras fungoes independentemente do HSC sendo utilizado.

Modo HSC 4 - contador de duas entradas (crescente e decrescente)

Tabela 34 - Exemplos de modo HSC 4

Terminais de : : Entrada Entrada : .

entrada Entrada incorporada 0 Entrada incorporada 1 incorporada 2 incorporada 3 Bit CE Comentarios

Funcao Contagem crescente Contagem decrescente Nao usada Nao usada

Exemplol |1 (a1t)ivad0 U (dUe)sativado ativado (1) |Acumulador HSC - 1 contagem
Exemplo 2 (a1t)ivad0 U (dﬂe)satlvado ] ativado (1) |Acumulador HSC - 1 contagem
Exemplo 3 desativado Manter o valor do acumulador

O

Células em branco = sem importancia, ﬂ =borda ascendente, U = borda descendente

As entradas 0 a 11 estao disponiveis para utilizagao como entradas para outras fungées independentemente do HSC

sendo utilizado.

Modo HSC 5 - contador de duas entradas (crescente e decrescente) com manter e reset

externos
Tabela 35 - Exemplos de modo HSC 5
:::rrr;i::is de Entrada incorporada 0 Entrada incorporada 1 Entrada incorporada 2 Entrada incorporada 3 Bit CE Comentarios
Funcao Contagem Diregao Reset Retencao
ativado desativado ativado desativado desativado . Acumulador HSC -1
Exemplo 1 f ) U (0) ) U (0) (0) ativado (1 contagem
ativado desativado ativado desativado desativado . Acumulador HSC -1
Exemplo 2 i U (0 i ) U (0) (0) ativado (1) contagem
ativado desativado ativado Manter o valor do
Exemplo 3 ) U (0) )] acumulador
ativado desativado desativad | Manter o valor do
Exemplo & (1) U 0(0) acumulador
ativado desativado ativado desativado Manter o valor do
Exemplo 5 i) U ] U acumulador
Limpar o acumulador
Exemplo 6 i o)

Células em branco = sem importancia, ﬂ =borda ascendente, U = borda descendente
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O

As entradas de 0 a Tl estao disponiveis para utilizacao como entradas para outras fungées independentemente do
HSC sendo utilizado.

Usando o encoder de quadratura

O encoder de quadratura é utilizado para determinar a dire¢ao de rotagio e
posigdo para rota¢ao em maquinas como um torno mecanico. O contador
bidirecional conta a rotagao do encoder de quadratura.

Figura 16 mostra um encoder de quadratura conectado as entradas o, 1 e 2.
A direcao de contagem é determinada pelo dngulo de fase entre A e B. Se A
preceder B, o contador aumenta. Se B conduzir A, o contador diminui.

O contador pode ser atualizado utilizando a entrada Z. As saidas Z dos
encoders tipicamente fornecem um pulso por revolugao.

Figura 16 - Encoder de quadratura conectado as entradas

|
A |
| O Entrada0 I
|
B |
7O Entradal I
| |
z [
7O Entrada?
Reset L |
Rotagao para a frente Rotagdo para tras
. / L
A
| | | | | |
| | | | | |
| | | | L
| | |

— -

o 2

o 1
| |
Contagem | |

Modo HSC 6 - Contador de quadratura - entradas A e B faseadas

Tabela 36 - Exemplos de modo HSC 6

Terminais de entrada |Entrada incorporada0 |Entradaincorporada 1 iEnn:;:::rad a2 fn“:;?::rada 3 Bit CE |Comentarios

Funcao Contagem A Contagem B Nao usada Nao usada

Exemplo m i gsga(g\)’ (a]t)lvado Acumulador HSC - 1 contagem
Exemplo 2@ B ggts)a(td\)/ at)ivado Acumulador HSC - 1 contagem
Exemplo 3 ggga(g‘)' Manter o valor do acumulador
Exemplo &4 gt(l;/)ad Manter o valor do acumulador
Exemplo 5 gt(i;/)ad Manter o valor do acumulador
Exemplo 6 SES(?]t)iva Manter o valor do acumulador

(1) Entrada de contagem A precede a entrada de contagem B.
(2) Entrada de contagem B precede a entrada de contagem A.

Células em branco = sem importancia, |1 = borda ascendente, U = borda descendente
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O

As entradas de 0 a 11 estao disponiveis para utilizacao como entradas para outras fungdes independentemente do
HSC sendo utilizado.

Modo HSC 7 - Contador de quadratura - entradas A e B faseadas com manter e
reset externos

Tabela 37 - Exemplos de modo HSC 7

l’ﬁ;:r;i::is de Entrada incorporada 0 Entrada incorporada 1 Entrada incorporada 2 Entrada incorporada 3 Bit CE Comentarios
Fungao Contagem A Contagem B Reset Z Retencao

Exemplo 1) f (doe)sativado (dUe)sativado ativado () é\gﬁg;l:ntior HSC -1
Exemplo 2(2) (doe)sativado (déa)sativado F&sativado ativado (1) ﬁgﬁg;lé&ntior HSC -1
Exemplo 3 desativado (doe)sativado at)ivado Eezséerge 0 acumulador
ompos | |11
Exemplo 5 at)ivado Eglzlr;elzlgdv(?rlor do
Exemplo 6 desativado (a]t)ivado glgl?rtneurlgdv[?rlor do
Exemplo 7 (doe)sativadg (doe)sativado leéal:\rtnel:lgdvsrlor do

(1) Entrada de contagem A precede a entrada de contagem B.
(2) Entrada de contagem B precede a entrada de contagem A. Células em branco = sem importancia, {1 = borda de subida, U = borda descendente

O

As entradas de 0 a 11 estao disponiveis para utilizacao como entradas para outras fungdes independentemente do
HSC sendo utilizado.

Modo HSC 8 - Contador de quadratura X4

Tabela 38 - Exemplos de modo HSC 8

Entrada incorporada 1(HSCO0) (A) Entrada incorporada 1(HSC0) (B) | Valor do bit CE Acumulador e agéo do contador
f OFF TRUE Ac. contagem crescente Valor

" ON TRUE Ac. contagem decrescente Valor
U OFF TRUE Ac. contagem decrescente Valor
U ON TRUE Ac. contagem crescente Valor
OFF N TRUE Ac. contagem decrescente Valor
ON f TRUE Ac. contagem crescente Valor
OFF U TRUE Ac. contagem crescente Valor
ON U TRUE Ac. contagem decrescente Valor
DESLIGADO ou LIGADO DESLIGADO ou LIGADO X Ac. manter Valor

X X FALSE Ac. manter Valor
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Modo HSC 9 - Contador de quadratura X4 com manter e reset externos

Tabela 39 - Exemplos de modo HSC 9

Entradaincorporada0 | Entradaincorporadal | Entradaincorporada | Entradaincorporada . =

(HSCO) (A) (HSCO) (B) 2(HSCO) (reset) | 3 (HSCO) (manter) | Valor do bit CE Acumulador e agao do contador

n OFF X - TRUE Ac. contagem crescente Valor

f ON X - TRUE Ac. contagem decrescente Valor

U OFF X - TRUE Ac. contagem decrescente Valor

U ON X - TRUE Ac. contagem crescente Valor

OFF f X - TRUE Ac. contagem decrescente Valor

ON N X - TRUE Ac. contagem crescente Valor

OFF U X - TRUE Ac. contagem crescente Valor

ON U X - TRUE Ac. contagem decrescente Valor

DESLIGADO ou LIGADO DESLIGADO ou LIGADO OFF X X Ac. manter Valor

OFF OFF ON X X Resete 0 acumulador a zero

X X OFF ON X Ac. manter Valor

X X OFF X FALSE Ac. manter Valor
Acumulador (HSCAPP.Accumulator)
Descricao Formato dos dados Acesso ao programa do usuario
HSCAPP.Accumulator palavra longa (INT de 32 bits)  {ler/gravar
Esse parametro é o valor do Accumulator HSC inicial que precisa ser definido
ao iniciar o HSC. Esse parametro é atualizado pelo subsistema do HSC
automaticamente quando o HSC estd em modo de contagem, refletindo o valor
real do acumulador do HSC.
Valor alto pré-selecionado (HSCAPP.HPSetting)
Descrigao Formato dos dados Acesso ao programa do usuario
HSCAPP.HpSetting palavra longa (INT de 32 bits)  |ler/gravar
O HSCAPP.HPSetting é o ponto de ajuste superior (em contagens) que define
quando o subsistema HSC gera uma interrupgao.
Os dados carregados no valor alto pré-selecionado precisam ser menores que
os dados residentes no pardmetro de sobrecontagem (HSCAPP.OFSetting),
caso contrario um erro HSC é gerado.
Valor baixo pré-selecionado (HSCAPP.LPSetting)
Descricao Formato dos dados Acesso ao programa do usuario
HSCAPP.LpSetting palavra longa (INT de 32 bits) ler/gravar
O HSCAPP.LPSetting é o ponto de ajuste inferior (em contagens) que define
quando o subsistema HSC gera uma interrupgao.
Os dados carregados no valor baixo pré-selecionado devem ser:

1. Menor ouigual a 0 para os valores de pardmetro 0 e 1 do modo HSC
(HSCAPP.HSCMode), caso contrario um erro HSC é gerado.
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2. Maior ouigual aos dados residentes no parimetro de subcontagem
(HSCAPP.UFSetting) para todos os modos HSC (HSCAPP.HSCMode),
caso contrario um erro HSC é gerado.

Se o valor de subcontagem e valores baixos pré-selecionados forem nimeros
negativos, o valor baixo pré-selecionado precisa ser um nimero com um valor
absoluto menor.

Configuragao de sobrecontagem (HSCAPP.OFSetting)

Descricao Formato dos dados Type [Tipo]  |Acesso ao programa do usuario
HSCAPP.0F Setting palavra longa (INT de 32 bits) |controle ler/gravar

O HSCAPP.OFSetting define o limite de contagem superior para o contador.
Se o valor acumulado do contador aumenta para além do valor especificado
nessa variavel, uma interrupgao por sobrecontagem é gerada. Quando a
interrupg¢ao por sobrecontagem é gerada, o subsistema HSC faz com que o
acumulador mude para o valor de subcontagem e o contador continua
contando a partir do valor de subcontagem (contagens nio sao perdidas nessa
transi¢ao). O usudrio pode especificar qualquer valor para a posigao de
sobrecontagem, desde que seja maior que o valor de subcontagem e fique entre
-2.147.483.648 € 2.147.483.647.

Q Os dados carregados na variavel de sobrecontagem precisam ser

maiores que os dados residentes no valor alto pré-selecionado
(HSCAPP.HPSetting), caso contrario um erro HSC é gerado.

Configuragao de subcontagem (HSCAPP.UFSetting)

Descricao Formato dos dados Acesso ao programa do usuario
HSCAPP.UFSetting palavra longa (INT de 32 bits) ~ {ler/gravar

O HSCAPP.UFSetting define o limite de contagem inferior para o contador. Se o
valor acumulado do contador diminui abaixo do valor especificado nessa
variavel, uma interrupgdo por sobrecontagem é gerada. Quando a interrupg¢ao
por subcontagem é gerada, o subsistema HSC reincializa o valor acumulado para
ovalor de sobrecontagem e o contador entao comega a contar a partir do valor de
sobrecontagem (contagens nao sio perdidas nessa transi¢ao). O usudrio pode
especificar qualquer valor para a posigio de subcontagem, desde que seja menor
que o valor de sobrecontagem e fique entre -2.147.483.648 e 2.147.483.647.

Os dados carregados na variavel de subcontagem precisam ser menores
Q que ou iguais aos dados residentes no valor baixo pré-selecionado
(HSCAPP.LPSetting), caso contrario um erro HSC é gerado.

Bits de mascara de saida (HSCAPP.QutputMask)

Descrigao Formato dos dados Acesso ao programa do usuario
HSCAPP.OutputMask palavra (binaria de 32 bits) |ler/gravar

O HSCAPP.OutputMask define quais saidas incorporadas no controlador
podem ser diretamente controladas pelo contador de alta velocidade.

O subsistema HSC possui a habilidade de ligar ou desligar diretamente (sem
interacao do programa de controle) as saidas no ato do acumulador HSC ter
atingido os valores baixo ou alto pré-selecionados. O padrio de bits
armazenado na variavel HSCAPP.OutputMask define quais saidas sao e quais
nao sao controladas pelo HSC.
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Por exemplo, se o usudrio deseja controlar as saidas 0,1 e 3 utilizando HSC,
entao o usudrio precisa atribuir,

HscAppData.OutputMask = 2#1011

(OU usando valor decimal: HscAppData.OutputMask = 11)

O padrao de bits da variavel HSCAPP.OutputMask corresponde diretamente
aos bits de saida no controlador. Bits que sao definidos como (1) s3o habilitados
e podem ser ativados ou desativados pelo subsistema HSC. Bits que s3o limpos
(0) nao podem ser ativados ou desativados pelo subsistema HSC. O padrao de
mascara de bits pode ser configurado somente durante a configuragao inicial.

Tabela 40 mostra um exemplo de como HPOutput e OutputMask controlam a
saida incorporada.

Tabela 40 - Efeito da mascara de saida HSC nas saidas incorporadas

Variavel de saida

Palavra de dados inteira com sinal e de 32 bits

32a20

19

” | (5 (& (13 |12 |n |10 |9 |8 |7 |6 (5 (& (3 (2 |1 0

HSCAPP.HPQutput (saida de
valor alto pré-selecionado)

0

1

0 0 N 0 | 0 |0 1 0 |0 (0 | 1 0 |0

HSCAPP.OutputMask
(mascara de saida)

Saida incorporada (de
10 pontos)

Saida incorporada (de
16 pontos)

Saida incorporada (de
24 pontos)

Saida incorporada (de
48 pontos)

204

As saidas mostradas nas caixas pretas sao as saidas sob controle do subsistema
HSC. A miscara define quais saidas podem ser controladas. Os valores das
saidas de valor alto pré-selecionado ou valor baixo pré-selecionado
(HSCAPP.HPOutput ou HSCAPP.LPOutput) definem se cada saida fica
ATIVADA (1) ou DESATIVADA (0). Outro modo de observar isso é que a saida
do valor baixo ou alto pré-selecionado é gravada por meio da mascara de saida,
com a mascara de saida agindo como um filtro.

Os bits nas caixas cinza nio estao sendo utilizados. Para o controlador de

10 pontos, os primeiros 4 bits da palavra de mascara sio utilizados e os bits de
mascara remanescentes nao ficam funcionais, porque nio se correlacionam a
nenhuma saida fisica na unidade basica. Para os controladores de 16, 24 e

48 pontos, os primeiros 6, 10 e 20 bits da palavra de médscara sio utilizados,
respectivamente.

O padrao de méscara de bits pode ser configurado somente durante a
configuragao inicial.
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Estrutura de dados STS HSC
(Status HSC)

'.*‘-1'“9 PRIECE __Dimension _ _Initia| Yalue | [Attribute]
m Micro&30 3 T att T gt .-
# SCALER_L SCALER * Read Write
e " Programs G H5C_1 Heol E Read/iirite
E H5Z_emd_0 USINT - Read/write
: &3 UntitledLD | |8 rscapp o HSCAPP = Read;erte
: B oco varsses |8 e R e
: J | B FSCTs OCountEnable | |BOOL | El
) =3 UntitledLDz B Hscsts cEnwoDetected | BOOL | |
; - wo HSCSts O, CountUpFlag o0 il
: ~ EZ Local variables | i HSCSts_0.CountDwnFlag R_d'IWnte ]
E e - HSCSts_0.ModelDane E::SE&:E: 1]
5 ¥ I
'E' 2 l B Read/Write_ ]
: HSCSts_0, CountDir (Readfwiitel |
HSCSts_O.HPReached ReadJ'erte at
| B HSCSts_O.LPReached = adfwr |
[ B Hscsts_O.oFCauselnter B
. UFCauseInter I
B Hscsts o HPCauseInter |
| If B HSCSts_O.LFCauselnter Readfirite._]
B HSCSts_O.PlcFosition [Read]Write 1
: | = HSCSts_OnErrorCade Read/Wiite= " |
HSCSts O Accumulator [Read]Write |
B tscsts_obHP : {Readjiwrite| 1T
B HsCSts_OlLr I te B
! B Hscsts o.HPOUERLE i) | ol
[ B H5CSts OLPCutput  JUDINT | ReadIerte |
= :

Saida de valor alto pré-selecionado (HSCAPP.HPOutput)

Acesso ao programa do usuario
ler/gravar

Formato dos dados
palavra longa (binario de 32 bits)

Descricao
HSCAPP.HPOQutput

A saida de valor alto pré-selecionado define o estado (1=ATIVADA ou o =
DESATIVADA) das saidas no controlador quando o valor alto pré-selecionado é
atingido. Para mais informagdes sobre como ligar ou desligar diretamente as
saidas ao atingir o valor alto pré-selecionado, consulte Bits de mdscara de
saida (HSCAPP.OutputMask) na pagina 203.

O padrao de bits de saida de valor alto pré-selecionado pode ser configurado
durante a configuragao inicial, ou enquanto o controlador estd em operagao.
Utilize o bloco de fung¢des HSC para carregar os novos pardmetros enquanto o
controlador estd em operacao.

Saida de valor baixo pré-selecionado (HSCAPP.LPQutput)

Formato dos dados
palavra longa (binario de 32 bits)

Acesso ao programa do usuario
ler/gravar

Descrigao
HSCAPP.LPQutput

A saida de valor baixo pré-selecionado define o estado (1=ATIVADA ou 0 =
DESATIVADA) das saidas no controlador quando o valor baixo pré-selecionado
é atingido. Consulte Bits de mascara de saida (HSCAPP.OutputMask) na
pagina 203 para mais informagdes sobre como energizar ou desenergizar
diretamente as saidas ao atingir o valor baixo pré-selecionado.

O padrao de bits de saida de valor baixo pré-selecionado pode ser configurado
durante a configurago inicial, ou enquanto o controlador estd em operagao.
Utilize o bloco de fungdes HSC para carregar os novos parimetros enquanto o
controlador estd em operacao.

Defina um dado STS HSC (dados de informagao de status HSC, tipo de dado
HSCSTS) ao programar um HSC.
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Contagem habilitada (HSCSTS.CountEnable)

Descricao Formato dos dados Modos Hsc! Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.CountEnable Bit 0a9g somente leitura

(1) Para descrigoes de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

O bit de controle de contagem habilitada é utilizado para indicar o status do
contador de alta velocidade, em termos de contagem habilitada (1) ou
desabilitada (o, padrdo).

Erro detectado (HSCSTS.ErrorDetected)

Descricao Formato dos dados Modos Hsc!! Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.ErrorDetected Bit 0a9d ler/gravar

(1) Para descrigoes de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMode) na pagina 197.

O flag de erro detectado é um bit de status que pode ser utilizado no programa
de controle para detectar se um erro esta presente no subsistema HSC. O tipo
mais comum de erro que este bit representa é um erro de configuragao.
Quando esse bit é definido como (1), vocé deve observar o cédigo de erro
especifico no parimetro HSCSTS.ErrorCode. Esse bit é mantido pelo
controlador e é definido quando hd um erro HSC. Esse bit pode ser limpo pelo
usuario, se necessario.

Contagem crescente (HSCSTS.CountUpFlag)

Descricao Formato dos dados Modos Hsc! Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.CountUpFlag Bit 0ag somente leitura
(1) Para descrigdes de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

O bit de contagem crescente é utilizado com todos os HSCs (modos 0 2 9). Se o
bit HSCSTS.CountEnable é definido, o bit de contagem crescente é definido
como (1). Se o bit HSCSTS.CountEnable é limpo, o bit de contagem crescente é
limpo (0).

Contagem decrescente (HSCSTS.CountDownFlag)

Descricao Formato dos dados |Modos HSC!" Acesso ao programa do usuario

SCSTS.CountDownFlag Bit 2a9 somente leitura

(1) Para descrigoes de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMode) na pagina 197.

O bit de contagem decrescente é utilizado com os contadores bidirecionais
(modos 2 a9). Se o bit HSCSTS.CountEnable é definido, o bit de contagem
decrescente é definido como (1). Se o bit HSCSTS.CountEnable é limpo, o bit
de contagem decrescente é limpo (0).

Modo concluido (HSCSTS.Mode1Done)

Descricao Formato dos dados | Modos HSC!" Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.Mode1Done Bit Ooul ler/gravar

(1) Para descrigges de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

O flag de status concluido do modo é definido como (1) pelo subsistema HSC
quando o HSC é configurado para comportamento de Modo 0 ou Modo 1, e 0
acumulador faz contagem crescente até o valor alto pré-selecionado.
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Sobrecontagem (HSCSTS.0VF)

Descricao Formato dos dados | Modos HSc!" Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.0VF Bit 0a9 ler/gravar

(1) Para descrigoes de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

O flag de status HSCSTS.OVF é definido como (1) pelo subsistema HSC sempre
que o valor acumulado (HSCSTS.Accumulator) tiver contado pela variavel de
sobrecontagem (HSCAPP.OFSetting).

Esse bit é transicional e é definido pelo subsistema HSC. Depende do
programa de controle utilizar, rastrear se necessario, e limpar (0) a condigao de
sobrecontagem.

Condigdes de sobrecontagem nio geram uma falha no controlador.

Subcontagem (HSCSTS.UNF)

Descricao Formato dos dados | Modos HSC!" Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.UNF Bit 0a9 ler/gravar

(1) Para descrigoes de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

O flag de status de subcontagem é definido como (1) pelo subsistema HSC
sempre que a contagem do valor acumulado (HSCSTS.Accumulator) ficar
menor que a varidvel de subcontagem (HSCAPP.UFSetting).

Esse bit é transicional e é definido pelo subsistema HSC. Depende do
programa de controle utilizar, rastrear se necessario, e limpar (0) a condigao de
subcontagem.

Condi¢oes de subcontagem n3o geram uma falha no controlador.

Direcao de contagem (HSCSTS.CountDir)

Descricao Formato dos dados | Modos HSC!" Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.CountDir Bit 0a9 somente leitura

(1) Para descrigoes de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

O flag de status de diregao de contagem é controlado pelo subsistema HSC.
Quando o acumulador HSC faz contagem crescente, o flag de direcao é
definido como (1). Sempre que o acumulador HSC faz contagem decrescente, o
flag de dire¢ao é limpo (0).

Se o valor acumulado para, o bit de diregio mantém o seu valor. O tinico
momento em que o flag de direcao muda é quando a contagem acumulada é
revertida.

Esse bit é atualizado continuamente pelo subsistema HSC sempre que o
controlador estd em um modo de operagao.

Valor alto pré-selecionado atingido (HSCSTS.HPReached)

Descricao Formato dos dados |Modos HSC!" Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.HPReached Bit 2a9 ler/gravar

(1) Para descricdes do modo, consulte Contagem decrescente (HSCSTS.CountDownFlag) na pagina 2086.
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O flag de status de valor alto pré-selecionado atingido é definido como (1) pelo
subsistema HSC sempre que o valor acumulado (HSCSTS.Accumulator) for
maior que ou igual a variavel de valor alto pré-selecionado
(HSCAPP.HPSetting).

Esse bit é atualizado continuamente pelo subsistema HSC sempre que o
controlador estd em um modo de execugdo. Gravar nesse elemento nao é
recomendado.

Valor baixo pré-selecionado atingido (HSCSTS.LPReached)

Descrigao Formato dos dados |Modos HSC!" Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.LPReached Bit 2a9 somente leitura

(1) Para descrigges de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

O flag de status de valor baixo pré-selecionado atingido é definido como (1)
pelo subsistema HSC sempre que o valor acumulado (HSCSTS.Accumulator)
for menor que ou igual a variavel de valor baixo pré-selecionado
(HSCAPP.LPSetting).

Esse bit é atualizado continuamente pelo subsistema HSC sempre que o
controlador estd em um modo de execugao. Gravar nesse elemento nao é
recomendado.

Interrupgao por sobrecontagem (HSCSTS.0FCauselnter)

Descrigao Formato dos dados Modos Hsc Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.0FCauselnter Bit 0a9d ler/gravar

(1) Para descrigges de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

O bit de status de interrup¢ao por sobrecontagem é definido como (1) quando o
a contagem do acumulador HSC excede o valor de sobrecontagem e a
interrup¢ao HSC é disparada. Esse bit pode ser utilizado no programa de
controle para identificar que a variavel de sobrecontagem causou a interrupg¢ao
HSC. Se o programa de controle precisa realizar qualquer agao de controle
especifica de acordo com a sobrecontagem, esse bit é utilizado como légica
condicional.

Esse bit pode ser limpo (0) pelo programa de controle e também é limpo pelo
subsistema HSC sempre que essas condi¢oes sdo detectadas:

. Eexecutada interrupcio por valor baixo pré-selecionado
. Eexecutada interrupgio por valor alto pré-selecionado
. Eexecutada interrupgio por subcontagem

Interrupgao por subcontagem (HSCSTS.UFCauselnter)

Descricao Formato dos dados | Modos HSC" Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.UFCauselnter Bit 2a9 ler/gravar

(1) Para descrigges de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

O bit de status de interrupg¢do por subcontagem é definido como (1) quando o a
contagem do acumulador HSC excede o valor de subcontagem e a interrup¢ao
HSC é disparada. Esse bit pode ser utilizado no programa de controle para
identificar que a condicao de subcontagem causou a interrupgao HSC. Se o
programa de controle precisa realizar qualquer agio de controle especifica de
acordo com a subcontagem, esse bit é utilizado como légica condicional.
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Esse bit pode ser limpo (0) pelo programa de controle e também é limpo pelo
subsistema HSC sempre que essas condi¢des sao detectadas:

+ Ocorre interrupg¢ao por valor baixo pré-selecionado
« Ocorre interrupg¢ao por valor alto pré-selecionado
« Ocorre interrupgao por sobrecontagem

Interrupcgao por valor alto pré-selecionado (HSCSTS.HPCauselnter)

Descrigao Formato dos dados | Modos HSC!" Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.HPCauselnter  |Bit 0ag ler/gravar

(1) Para descrigdes de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

O bit de status de interrupg¢ao por valor alto pré-selecionado é definido como
(1) quando o a contagem do acumulador HSC atinge o valor alto
pré-selecionado e a interrup¢ao HSC é disparada. Esse bit pode ser utilizado
no programa de controle para identificar que a condi¢ao de valor alto
pré-selecionado causou a interrupg¢ao HSC. Se o programa de controle precisa
realizar qualquer agdo de controle especifica de acordo com o valor alto
pré-selecionado, esse bit é utilizado como légica condicional.

Esse bit pode ser limpo (0) pelo programa de controle e também é limpo pelo
subsistema HSC sempre que essas condi¢oes sdo detectadas:

+ Ocorre interrupg¢ao por valor baixo pré-selecionado
« Ocorre interrup¢ao por subcontagem
« Ocorre interrupgao por sobrecontagem

Interrupgao segundo valor baixo pré-selecionado (HSCSTS.LPCauselnter)

Descricao Formato dos dados | Modos HSC!Y Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.LPCauselnter Bit 2a9 ler/gravar

(1) Para descrigdes de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

O bit de status de interrupg¢ao por valor baixo pré-selecionado é definido como
(1) quando o a contagem do acumulador HSC atinge o valor baixo pré-
selecionado e a interrupgao HSC tiver sido disparada. Esse bit pode ser
utilizado no programa de controle para identificar que a condi¢io de valor
baixo pré-selecionado causou a interrupgao HSC. Se o programa de controle
precisa realizar qualquer ag3o de controle especifica de acordo com o valor
baixo pré-selecionado, esse bit seria utilizado como légica condicional.

Esse bit pode ser limpo (0) pelo programa de controle e também é limpo pelo
subsistema HSC sempre que essas condi¢des sao detectadas:

« Ocorre interrupgao por valor alto pré-selecionado
« Ocorre interrup¢ao por subcontagem
« Ocorre interrupgao por sobrecontagem

Posicao de chave de fim de curso programavel (HSCSTS.PLSPosition)

Descricao Formato dos dados | Modos HSC" Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.PLSPosition palavra (INT) 0a9 somente leitura

(1) Para descrigdes de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

Quando o HSC esta em modo de contagem e PLS é habilitado, esse pardmetro
indica qual elemento PLS é utilizado para a configura¢ao HSC atual.
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Codigo de erro (HSCSTS.ErrorCode)

Descricao Formato dos dados | Modos HSC!" Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.ErrorCode palavra (INT) 0ag somente leitura

(1) Para descrigoes de modo, consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMade) na pagina 197.

Os cbdigos de erro detectados pelo subsistema HSC sao exibidos nessa palavra.
Erros incluem:

Subelemento de cadigo Cadigo de erro de

de erro contagem HSC Descricao do erro

0 valor diferente de zero para o byte elevado indica que
. 0 erro HSC é devido a configuragao de dados PLS.

Bit 152 8 (byte elevado) 0a2% 0 valor do byte elevado indica qual elemento dos dados

PLS dispara o erro.

0x00 Sem erro.
0x01 Modo de contagem HSC invalido
0x02 Valor alto pré-selecionado invélido
Bit 7a 0 (byte bai
11720 (byte baixo) 0x03 Sobrecontagem invélida
0x04 Subcontagem invélida
0x05 Sem dados PLS

Gravar nesse elemento nio é recomendado, exceto para remover erros
existentes e captar novos erros HSC.

Acumulador (HSCSTS.Accumulator)

Descricao Formato dos dados Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.Accumulator palavra longa (INT de 32 bits) somente leitura

HSCSTS.Accumulator contém o nimero de contagens detectadas pelo
subsistema HSC. Se qualquer um dos modos o ou 1 for configurado, o
acumulador é resetado para o quando um valor alto pré-selecionado é atingido
ou quando uma condigao de sobrecontagem é detectada.

Valor alto pré-selecionado (HSCSTS.HP)

Descricao Formato dos dados Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.HP palavra longa (INT de 32 bits) somente leitura

O HSCSTS.HP é o ponto de ajuste superior (em contagens) que define quando
o subsistema HSC gera uma interrupgao.

Os dados carregados no valor alto pré-selecionado precisam ser menores que
ou iguais aos dados residentes no parametro de sobrecontagem
(HSCAPP.OFSetting), caso contrario um erro HSC é gerado.

Esse é a tltima configuragao de valor alto pré-selecionado, que pode ser
atualizada pela fung¢ao PLS a partir do bloco de dados PLS.

Valor baixo pré-selecionado (HSCSTS.LP)

Descricao Formato dos dados Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.LP palavra longa (INT de 32 bits) | somente leitura

O HSCSTS.LP é o ponto de ajuste inferior (em contagens) que define quando o
subsistema HSC gera uma interrupgao.
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Bloco de fungoes HSC
(Contador de alta
velocidade)

Os dados carregados no valor baixo pré-selecionado precisam ser maiores
que ou iguais aos dados residentes no pardmetro de subcontagem
(HSCAPP.UFSetting), caso contrario um erro HSC é gerado. Se o valor de
subcontagem e valores baixos pré-selecionados forem niimeros negativos,
o valor baixo pré-selecionado precisa ser um niimero com um valor
absoluto menor.

Esse é a tltima configuragio de valor baixo pré-selecionado, que pode ser
atualizada pela fung¢ao PLS a partir do bloco de dados PLS.

Saida de valor alto pré-selecionado (HSCSTS.HPOutput)

Descricao Formato dos dados Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.HPOutput palavra longa (binario de 32 bits) |somente leitura

A saida de valor alto pré-selecionado define o estado (1=ATIVADA ou 0 =
DESATIVADA) das saidas no controlador quando o valor alto pré-selecionado é
atingido. Consulte Bits de mascara de saida (HSCAPP.OutputMask) na

pagina 203 para mais informagdes sobre como ligar ou desligar diretamente as
saidas ao atingir o valor alto pré-selecionado.

Esse é a tltima configuragio de saida de valor alto pré-selecionado, que pode
ser atualizada pela fung¢do PLS a partir do bloco de dados PLS.

Saida de valor baixo pré-selecionado (HSCSTS.LPOutput)

Descricao Formato dos dados Acesso ao programa do usuario
HSCSTS.LPOutput palavra longa (binario de 32 bits) | somente leitura

A saida de valor baixo pré-selecionado define o estado (1=ATIVADA ou 0 =
DESATIVADA) das saidas no controlador quando o valor baixo pré-selecionado
é atingido. Consulte Bits de mascara de saida (HSCAPP.OutputMask) na
pagina 203 para mais informagdes sobre como energizar ou desenergizar
diretamente as saidas ao atingir o valor baixo pré-selecionado.

Esse é a ultima configuragio de saida de valor baixo pré-selecionado, que pode
ser atualizada pela fung¢do PLS a partir do bloco de dados PLS.

O bloco de fungdes HSC pode ser utilizado para iniciar/parar a contagem HSC,
atualizar o status HSC, carregar novamente as configuracoes HSC, e resetar o
acumulador HSC.

HSC
——1 Enable STS |—
—1 HscCmd
—1 HscAppData
—1 HscStsinfo
— PlsData
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Tabela 41 - Parametros HSC

Parametro

Tipo de
parametro

Tipo de dados

Descricao do parametro

Habilitar

Entrada

BOOL

Habilitar bloco de fungoes.
Quando Enable = TRUE, realize a operacao HSC especificada no parametro “HSC command”.
Quando Enable = FALSE, nao ha operacao HSC, e nao ha atualizago de status HSC.

HscCmd

Entrada

USINT

Consulte Comandos HSC na pagina 213

HscAppData

Entrada

Consulte Estrutura de dados HSC APP

na pagina 196

Configuracao da aplicagao HSC. Geralmente, é necessaria somente a configuragao inicial.

PlsData

Entrada

Consulte vetor da Fungao de chave

de fim de curso programavel (PLS) | Dados da chave de fim de curso programavel (PLS)

na pagina 214

HscStsInfo

Saida

Consulte Estrutura de dados STSHSC | Status dindmico HSC. Informag6es de status geralmente sao continuamente atualizadas
(Status HSC) na pagina 205 durante a contagem HSC.

Sts

Saida

UINT

Status de execucao de bloco de fungdes HSC

212

Comandos HSC (HScCmd)

HscCmd é um pardmetro de entrada com tipo de dado USINT. Todos os
comandos HSC (1 a 4) s3o comandos de nivel. Recomenda-se aos usudrios
desabilitar a instrugdo antes de atualizar o comando.

HscCmd =1 inicia 0 mecanismo HSC. Uma vez que o HSC esteja em modo de
operagao, o HscCmd =2 precisa ser executado para que a contagem seja
parada. Definir o pardmetro de entrada Enable como falso nao para a
contagem enquanto se estiver em modo de operagao.

HscCmd = 3 recarrega os valores de pardmetro seguintes: HighPreset,
LowPreset, OverFlow, UnderFlow, HighPreset Output e LowPreset Output.

Os valores de pardmetro exibidos no monitor de varidveis podem nao
corresponder aos valores no hardware. Comando 3 precisa ser executado para
carregar os valores das variaveis no hardware sem parar o HSC.

Se 0 HSC Enable for verdadeiro, HscCmd = 3 carregara os parimetros
continuamente. Dispare HscCmd = 3 somente uma vez.

HscCmd = 4 (reset) define o valor do acumulador para o valor de
AppData.Accumulator do HSC. O HscCmd =4 ndo para a contagem HSC. Se o
HSC estiver contando quando o HscCmd =4 for executado, algumas contagens
podem ser perdidas.

Para resetar o valor do acumulador e entao continuar a contagem, dispare o
HscCmd =4 somente uma vez. Se o comando é habilitado continuamente, ele
pode causar erros.

O valor de AppData.Accumulator do HSC é atualizado automaticamente pelo
mecanismo HSC com o mesmo valor do Sts.Accumulator do HSC. Para definir
um valor especifico para o acumulador HSC Acc durante a contagem, grave o
valor para AppData.Accumulator do HSC imediatamente antes de executar
HscCmd =4.
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Bloco de fungoes
HSC_SET_STS

Tabela 42 - Comandos HSC

Comando HSC Descricao
0x00 Reservado
OPERAGAQ HSC
« Inicie o HSC (se HSC estiver no modo inativo e a linha estiver habilitada)
0x01 « Atualize somente as informagdes de status HSC (se o HSC ja estiver no modo de
operacao e a linha estiver habilitada)
- Atualize somente as informagdes de status HSC (se a linha estiver desabilitada)
0x02 Parada HSC: Pare uma contagem HSC (se o HSC estiver em modo de operagao e alinha
estiver habilitada)
Carga HSC: recarregue a configuragao HSC (se a linha do programa estiver habilitada):
0x03 HPSetting, LPSetting, HPOutput, LPOutput, OFSetting e UFSetting. acumulador HSC NAQ
é recarregado pelo cmd = 0x03.
0x04 Reset de HSC: configure o acumulador para o valor atribuido, e resete as informagdes

de status HSC (se a linha estiver habilitada)

Tabela 43 - Cadigos de status de bloco de fungées HSC

Cadigo de status HSC Descrigao
0x00 Nenhuma agao a partir do controlador porque o bloco de fungdes nao
esta habilitado
0x01 bloco de fungoes HSC executado com sucesso
0x02 Comando HSC invalido
0x03 ID HSC fora da faixa
0x04 Erro da configuragao HSC
HSC
Enable — —STS
Hscld —
Mode1Done —
HPReached —
LPReached —
OFOccured —
UFOccured —

O bloco de fungoes de status definido do HSC pode ser utilizado para alterar o
status da contagem HSC. Esse bloco de fungdes é chamado quando o HSC nao
estd em contagem (parado).

Tabela 44 - Parametros HSC

Parametro

Tipo de
parametro

Tipo de dados Descri¢ao do parametro

Habilitar Entrada

Habilitar bloco de funcoes.

Quando Enable = TRUE, defina/resete o status HSC..
Quando Enable = FALSE, nao existe mudanca no
status HSC.

BOOL

Consulte Estrutura

Hscld Entrada de dados HSC APP | Descreve qual status HSC configurar.
na pagina 196
ModelDone | Entrada BOOL A contagem dos modos 1A ou 1B é realizada.
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Tabela 44 - Parametros HSC (Continuagéo)

Tipo de

Parametro parametro

Tipo de dados Descrigao do parametro

Valor alto pré-selecionado atingido
HPReached | Entrada BOOL Esse bit pode ser resetado para FALSE quando HSC nao
estd em contagem.

Valor baixo pré-selecionado atingido
LPReached | Entrada BOOL Esse bit pode ser resetado para FALSE quando HSC nao
estd em contagem.

Ocorreu sobrecontagem.
OFOccurred | Entrada BOOL Esse bit pode ser resetado para FALSE quando necessario.

Ocorreu subcontagem.
UFOccurred | Entrada BOOL Esse bit pode ser resetado para FALSE quando necessério.

Status de execucao de bloco de fungoes HSC

Sts Saida UINT Consulte Cdigos de status de bloco de fungdes HSC na
pagina 213 para descrigao de codigo de status HSC (exceto

0x02 e 0x04).

Funt;éo de chave de fimde & fungio chave de fim de curso programavel permite configurar o contador de

curso programéve| (PLS) alta velocidade para operar como uma PLS (chave de fim de curso programavel)
ou uma chave de came rotativa.

Quando a operagao PLS esta habilitada (HSCAPP.PLSEnable = Verdadeiro),

0 HSC (contador de alta velocidade) utiliza dados PLS para posigoes de limite/
came. Cada posi¢ao de limite/came possui pardmetros de dados
correspondentes que sao utilizados para definir ou limpar saidas fisicas na
unidade basica do controlador. O bloco de dados PLS é ilustrado na Figura 17

na pagina 21s.

IMPORTANTE A funcao PLS opera somente in tandem com o HSC de um controlador
Micro830. Para utilizar a fungao PLS, um HSC precisa primeiro ser
configurado.

Estrutura de dados PLS

A fungiao de chave de fim de curso programavel é um conjunto adicional de
modos de operagao para o contador de alta velocidade (HSC). Ao operar nesses
modos, os valores pré-selecionados e de saida s3o atualizados utilizando dados
fornecidos pelo usudrio cada vez em que um dos valores pré-selecionados é
atingido. Esses modos sdo programados fornecendo um bloco de dados PLS
que contenha os conjuntos de dados a serem utilizados.

Estrutura de dados PLS é um vetor flexivel, com cada elemento definido como
demonstrado a seguir,

Ordem dos elementos Tipo de dados Descricao do elemento

Palavra0al DINT Definicao de valor alto pré-selecionado
Palavra2 a3 DINT Definicao de valor baixo pré-selecionado
PalavraZab UDINT Dados de saida de valor alto pré-selecionado
Palavra6a7 UDINT Dados de saida de valor baixo pré-selecionado

O ntmero total de elementos para um dado PLS n3o pode ser maior que 255.
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Quando PLS nio estd habilitado, ainda é necessario definir dados PLS, mas
nio é necessario inicializa-los.

Figura 17 - Bloco de dados PLS
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Operacao PLS

Quando a fung¢ao PLS estd habilitada, e o controlador estd em modo de
opera¢io, o HSC realiza contagem de pulsos em entrada. Quando a contagem
atinge o primeiro valor pré-selecionado (HSCHP ou HSCLP) definido nos
dados PLS, os dados de fonte de saida (HSCHPOutput ou HSCLPOutput) sao
gravados por meio da mascara HSC (HSCAPP.OutputMask).

Nesse ponto, os proximos valores pré-selecionados (HSCHP e HSCLP)
definidos nos dados PLS tornam-se ativos.

Quando o HSC realiza contagem até esse novo valor pré-selecionado, os novos
dados de saida sao gravados por meio da mascara HSC. Esse processo
continua até que o ultimo elemento no bloco de dados PLS seja carregado.
Nesse ponto, o elemento ativo no bloco de dados PLS é resetado para zero.
Refere-se a esse comportamento como operagao circular.

O
O

Se dados invélidos forem carregados durante a operagio, um erro HSC é
gerado e causa uma falha no controlador.

0 HSCHPOutput é gravado somente quando HSCHP é atingido.
0 HSCLPOutput é gravado quando HSCLP é atingido.

A saida High Data fica operacional somente quando o contador esta
em contagem crescente. A saida Low Data fica operacional somente
quando o contador esta em contagem decrescente.

Vocé pode utilizar o PLS em Up (elevado), Down (baixo) ou em ambas as diregoes.
Se a sua aplicagdo contar somente em uma dire¢ao ignore os outros parametros.

A fung¢ao PLS pode operar com todos os outros recursos HSC. A habilidade de
selecionar quais eventos HSC geram uma interrupg¢ao de usuario sem limitagoes.
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Exemplo PLS

Definindo os dados PLS

Utilizando o software Connected Components Workbench, defina a dimensao

de HSC_PLS dos dados PLS como [1 a 4].

Definicao dos dados PLS

Dados Descricao Formato dos dados
HSCHP Pré-selecionado alto
Inteiro com sinal e de 32 bits
HSCLP Pré-selecionado baixo
HSCHPOutput Saida High Data Binario de 32 bits
HSCLPOutput Saida Low Data (bit 31-> 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 <-bit 0)
J1T] picrosz0 17 - o v e =
= | EE HsC B Readwrite
2K ) Programs | B HECaTs - Readirite
= B & Hsc_aee HICAPP  ~ Readirite
R Unt'deLD B - vsc s PLS - .4 ReadWrite
e Local Variables B - scpEln pLS Readirite
. - | HSC_PLS[1].HscHP DINT 250 Readirite
‘ Global Wariables = HSC_PLS[1].HsclP DINT i3 ReadWrite
- B HsC_PLST1] HscHROUtPUE LIGINT 3 Readirite
Ug| DataTvpes B Hsc_PLs[1]HsclPOUtPLE LUDINT ) Readirite
Y Ciciion Blocke . - HSC_PLE[Z] PLS Readwrite
- HSC_PLS[2]HscHP DINT 500 Readirite
B Hsc PLS[2] HscHROUtPUE LIDINT 7 Readirite
B Hsc_PLs[z]HsclPOutPUE LIDINT i Readirite
B - s st PLS Readirite
B Hsc RSBl HscHR DINT 750 Readirite
B HscPsElHsle DINT 55 Readirite
B HsC_PLS[E] HscHROutPUE LIGINT 15 Readirite
B Hsc_PL[s] HsclPOutPUE LIDINT 0 Readirite
B - s P PLS Readirite
B Hsc PLS[4THscHR DINT 1000 Readirite
HSC_PLS[4]. HscLP DINT -2 Readirite
= HSC_PLS[4].HscHPOUEPLE LIGINT a1 Readirite
B Hsc_PLS[4]HsclPOutPUE LIDINT 0 Readirite

Uma vez que os valores acima para todos os 4 elementos de dados PLS tiverem

sido inseridos, a PLS estard configurada.

Assuma que HSCAPP.OutputMask = 31 (0 mecanismo HSC controla somente a

saida incorporada o a 4), e HSCAPP.HSC

Operagao PLS para este exemplo

Mode =o.

Quando a légica ladder for executada pela primeira vez, HSCSTS.Accumulator
=1, portanto todas as saidas sao desenergizadas. O valor de HSCSTS.HP =
250 Quando HSCSTS.Accumulator = 250, 0 HSC_PLS[1].HscHPOutput é

enviado por meio do HSCAPP.OutputMask e energiza as saidaso e 1.

Isso se repetird quando HSCSTS.Accumulator chegar a 500, 750 e 1000.
O controlador alimenta as saidas 0 a 2, 0a 3 e 0 a 4 respectivamente. Uma vez
concluido, o ciclo é resetado e se repete a partir de HSCSTS.HP = 250.
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Interrupgoes HSC

Uma interrup¢ao é um evento que faz com que o controlador suspenda a tarefa
que estiver realizando no momento, realize uma tarefa diferente, e entao
retorne a tarefa suspensa no ponto em que foi suspensa. Micro800 suporta até
seis interrupg¢oes HSC.

Uma interrupgdo HSC é um mecanismo que os controladores Micro830,
Micro850 e Micro870 fornecem para executar a légica do usudario selecionada
em um evento pré-configurado.

|l Microg3o
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L
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USE Port
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Inkerrupts
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Embedded IjQ
= Plug-In Madules
< Empty >
< Empty =
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[=}
Run Controller Mode: -~

2080-LC30-48QWB
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UriitiedlD it
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Tue |  MaskforlH [Fake ]
[Fabe w| Maskforll [Tre ]

HSCo é utilizado neste documento para definir como interrup¢des HSC

funcionam.

Configuracao de interrupgao HSC

Na janela de configuragio de interrupg¢ao de usudrio, selecione HSC e entao
HSC ID, que é a interrupgao que dispara a interrupg¢ao de usuario.

Figura 18 mostra os campos selecionaveis na janela de configuracao de

interrupcao.

Figura 18 - Janela de configuracao de interrupgao

Configure High Speed Counter (HSC) User Interrupt - Hsco  [5]

Properties

Interrupt Type

HSCID

HSC Description | HSCO

Progtam UntitledLD b
UntitledLD

Parameters

Autto Start False %

Mask for IV Tue % MaskforH iFaIse v

Mask for IN False Mack for IL | Thue v

e
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POU da interrupcao HSC

Esse é o nome da unidade organizacional de programa (POU) que é executada
imediatamente quando essa interrup¢ao HSC ocorre. Vocé pode escolher
qualquer POU programada a partir da lista drop-down.

Inicio automatico (HSCO.AS)

Descrigao Formato dos dados |Modos HSC!" | Acesso ao programa do usuario
AS - Inicio . -
Automético Bit 0a9 somente leitura

(1) Para descrigoes do modo, consulte Contagem decrescente (HSCSTS.CountDownFlag) na pagina 206.

O inicio automatico é configurado com o dispositivo de programacao e
armazenado como parte do programa do usuario. O bit de inicio automatico
define se a fung¢do de interrupgao HSC é iniciada automaticamente ou nao
sempre que o controlador entrar em qualquer modo de teste ou de operagao.

Mascara para IV (HSCO.MV)

Descrigao Formato dos dados |Modos HSC!? | Acesso ao programa do usuario

MV - Méascara de sobrecontagem |, -
(Overflow Mask) Bit 0ay9 somente leitura

(1) Para descrigdes do modo, consulte Contagem decrescente (HSCSTS.CountDownFlag) na pagina 206.

O bit de controle de MV (mascara de sobrecontagem) é utilizado para habilitar
(permitir) ou desabilitar (nao permitir) a ocorréncia de uma interrupgao por
sobrecontagem. Se esse bit estiver limpo (0) e uma condi¢ao de sobrecontagem
atingida for detectada pelo HSC, a interrupgdo de usuario HSC nao serd
executada.

Esse bit é controlado pelo programa do usudrio e mantém o seu valor por meio
de um ciclo de alimentacao. E tarefa do programa do usudrio definir e limpar
esse bit.

Mascara para IN (HSCO.MN)

Descricao Formato dos dados |Modos HSC!" Acesso ao programa do usuario

MN - Mascara de subcontagem . )
(Underflow Mask) Bit 2a9 somente leitura

(1) Para descrigdes do modo, consulte Contagem decrescente (HSCSTS.CountDownFlag) na pagina 206.

O bit de controle de MN (mdscara de subcontagem) é utilizado para habilitar
(permitir) ou desabilitar (n3o permitir) a ocorréncia de uma interrupgao por
subcontagem. Se esse bit estiver limpo (0) e uma condi¢ao de subcontagem
atingida for detectada pelo HSC, a interrup¢ao de usudrio HSC nio serd
executada.

Esse bit é controlado pelo programa do usudrio e mantém o seu valor por meio
de um ciclo de alimentacao. E tarefa do programa do usudrio definir e limpar
esse bit.

Mascara para IH (HSC0.MH)

Descrigao Formato dos dados | Modos HSc!" Acesso ao programa do usuario
MH - Mascara para valor alto - -
pré-selecionado Bit 0a9 somente leitura

(1) Para descrigdes do modo, consulte Contagem decrescente (HSCSTS.CountDownFlag) na pagina 206.

218 Publicagdo da Rockwell Automation 2080-UM0O02M-PT-E - Abril 2022



Capitulo 9 Use o contador de alta velocidade e a chave de fim de curso programavel

Informacao de status de
interrupcao HSC

O bit de controle de MH (mdscara de valor alto pré-selecionado) é utilizado
para habilitar (permitir) ou desabilitar (ndo permitir) a ocorréncia de uma
interrupgao por valor alto pré-selecionado. Se esse bit estiver limpo (0) e uma
condig¢do de valor alto pré-selecionado atingido for detectada pelo HSC, a
interrup¢ao de usudrio HSC nao serd executada.

Esse bit é controlado pelo programa do usudrio e mantém o seu valor por meio
de um ciclo de alimentacao. E tarefa do programa do usudrio definir e limpar
esse bit.

Mascara para IL (HSCO.ML)

Descricao Formato dos dados |Modos HSC(" Acesso ao programa do usuario
ML - Mascara para valor baixo | ,: .
pré-selecionado Bit 2a9 somente leitura

(1) Para descrigoes do modo, consulte Contagem decrescente (HSCSTS.CountDownFlag) na pagina 206.

O bit de controle de ML (mascara de valor baixo pré-selecionado) é utilizado
para habilitar (permitir) ou desabilitar (ndo permitir) a ocorréncia de uma
interrupgao por valor baixo pré-selecionado. Se esse bit estiver limpo (0) e uma
condi¢ao de valor baixo pré-selecionado atingido for detectada pelo HSC, a
interrup¢ao de usudrio HSC nio serd executada.

Esse bit é controlado pelo programa do usudrio e mantém o seu valor por meio

de um ciclo de alimentacio. E tarefa do programa do usudrio definir e limpar
esse bit.

Habilitagao de interrupgao de usuario (HSCO.Enabled)

Descricao Formato dos dados | Modos HSC(" |Acesso ao programa do usuario
HSCO.Enabled Bit 0a9 somente leitura

(1) Para descricdes do modo, consulte Contagem decrescente (HSCSTS.CountDownFlag) na pagina 2086.

O bit habilitado é utilizado para indicar o status de habilitado ou desabilitado
da interrupgao HSC.

Execucao de interrupgao de usuario (HSC0.EX)

Descricao Formato dos dados |Modos HSC!? |Acesso ao programa do usuario
HSCO.EX Bit 0ag somente leitura

(1) Para descrigoes do modo, consulte Contagem decrescente (HSCSTS.CountDownFlag) na pagina 206.

O bit de EX (execucao de interrup¢ao de usudrio) é definido como (1) sempre
que o subsistema HSC iniciar o processamento da subrotina HSC devido a
qualquer uma das seguintes condi¢des:

« Valor baixo pré-selecionado atingido
« Valor alto pré-selecionado atingido

« Condicao de sobrecontagem — contagem crescente por meio do valor de
sobrecontagem

« Condi¢ao de subcontagem — contagem decrescente por meio do valor de
subcontagem
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O bit EX HSC pode ser utilizado no programa de controle como légica
condicional para detectar se uma interrup¢ao HSC estd em execugao.

O subsistema HSC limpara (o) o bit EX quando o controlador completar o seu
processamento da subrotina HSC.

Interrupcao de usuario pendente (HSCO.PE)

Descricao Formato dos dados | Modos HSC!" |Acesso ao programa do usuario
HSCO.PE Bit 0a9 somente leitura

(1) Para descrigdes do modo, consulte Contagem decrescente (HSCSTS.CountDownFlag) na pagina 206.

O PE (interrupgdo de usudrio pendente) é um flag de status que representa que
uma interrupgao estd pendente. Esse bit de status pode ser monitorado ou
utilizado para propédsitos de logica no programa de controle se vocé precisar
determinar quando uma subrotina nio pode ser executada imediatamente.
Esse bit é mantido pelo controlador e é definido e limpo automaticamente.

Interrupgao de usuario perdida (HSCO.LS)

Descrigao Formato dos dados Modos Hsc) |Acesso ao programa do usuario
HSCO.LS Bit 0a9 ler/gravar

(1) Para descrigdes do modo, consulte Contagem decrescente (HSCSTS.CountDownFlag) na pagina 206.

O LS (interrupgao de usudrio perdida) é um flag de status que representa que
uma interrupg¢ao foi perdida. O controlador pode processar 1 condi¢ao de
interrup¢ao do usudrio ativa e manter até 1 condi¢do de interrupg¢ao do usuario
pendente antes de energizar o bit perdido.

Este bit é energizado pelo controlador. A utilizagdo, rastreamento da condi¢ao
de perda, se necessdrios, dependem do programa de controle.
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Modo protegido

Seguranca do controlador

Seguranca do Micro8oo geralmente possui dois componentes:
« Acesso exclusivo que previne a configuragio simultanea do controlador
por dois usudrios

« Protec¢ao com senha do controlador que protege a propriedade
intelectual contida no controlador e impede o acesso nao autorizado

Para manter a operagao segura dos controladores Micro800, as operagdes que
podem interromper a operac¢ao do médulo s3o restritas com base no modo de
opera¢ao do médulo.

Tabela 45 - Operagoes protegidas nos controladores Micro800

Atividade
0 s0d Ajuste de parametros
peragao do P da configuracao da . Alteracio de
controlador de | Solicitacao de porta Ethernet” (por Alteragdesde  |porynoragsode |Alteragiode  |Alteraciodomodo |y oo x
corrente atualizagéo do . configuragéo das : configuragéo
firmware meio do Connected portas serial e USB senha perdida senha do controlador de E/S

Components e

Workbench ou RSLinx)
Cmoondt(rjotljzd;rrog?am a Aceito Nao permitido Aceito Nao permitido
Controlador com
Egorﬁfggg gg senha Rejeitado Nao permitido(z) Nao permitido Rejeitado Rejeitado Rejeitado Nao permitido
operagao
Controlador em
modo d'(ﬂ3;JD9faG60 Rejeitado Nao permitido Nao permitido Rejeitado Rejeitado Rejeitado Nao permitido
forgada

(1) Aconfiguragao da Ethernet inclui endereco IP, mascara de sub-rede, gateway, velocidade/duplex da porta e assim por diante.
(2) Adiferenca entre Not Allowed e Rejected é que as atividades Not Allowed so podem ser feitas durante o off-line, enquanto as atividades Rejected podem ser executadas, mas nao entram

em vigor.

(3) 0 modo Hard Run pode estar apenas nos controladores Micro830, Micro850 e Micro870 com chave de modo para RUN.

Acesso exclusivo

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022

Acesso exclusivo é aplicado ao controlador Micro8oo independentemente dele
ter ou ndo protegao por senha. Isso significa que somente uma sessao do
software Connected Components Workbench é autorizada por vez e somente
um cliente autorizado possui acesso exclusivo a aplicagao do controlador. Isso
garante que somente uma sessao de software possua acesso exclusivo a
configuragio especifica da aplicagio do Micro8oo0.

O acesso exclusivo é aplicado nas versdes 1 e 2 do firmware do Micro80o0.
Quando um usudrio do software Connected Components Workbench se
conecta ao controlador Micro800, o controlador recebe acesso exclusivo aquele
controlador.
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Protecao por senha Ao configurar uma senha no controlador, um usudrio efetivamente restringe o
acesso as conexdes de software de programagao ao controlador para sessdes de
software que fornecam a senha correta. Essencialmente, opera¢oes do
software Connected Components Workbench como upload e download sao
impedidas se o controlador estiver protegido com uma senha e a senha correta
nao for fornecida.

Os controladores Micro80o com versio do firmware 2 e posterior sao enviados
sem senha definida. Mas, é possivel definir uma senha por meio do software
Connected Components Workbench (versao 2 ou posterior).

No software Connected Components Workbench versao 10 ou posterior, foi
introduzido um algoritmo de senha mais forte para oferecer maior seguranca.
Para aproveitar todas as vantagens deste aprimoramento, o controlador
Micro800 deve ter a versio do firmware 10 ou posterior e o projeto deve
também ser da versao de software 10 ou superior.

No software Connected Components Workbench versao 20.01.00 ou posterior,
o algoritmo de senha foi aprimorado para aumentar a criptografia de senha
nos novos controladores Micro850 (2080-Ls0E) e Micro870 (2080-L70E).
Quando a senha é alterada, ou removida e restaurada de volta no controlador,
o cbdigo criptografado no controlador fica diferente. Portanto, a cpia de
backup do programa no médulo 2080-MEMBAK-RTC2 deve ser atualizada
antes que possa ser usada para restaurar o programa, caso contrario, a
restauragdo ird falhar.

A senha do controlador também é gravada no médulo de backup de meméria
(2080-MEMBAK-RTC e 2080-MEMBAK-RTC2).

IMPORTANTE  2080-MEMBAK-RTC nao é suportado pelos controladores Micro850
(2080-L50E) e Micro870.

Para instrugoes sobre como definir, alterar e remover senhas do
Q controlador, consulte Canfigure a senha do controlador na pagina 275.
Compatlbllldade O recurso de senha do controlador é suportado em:

« Software Connected Components Workbench, versao 2 ou posterior
« Controladores Micro8oo com firmware de versdo 2

Para usudrios com versdes anteriores do software e/ou hardware (firmware),
consulte os casos de compatibilidade abaixo.

Software Connected Components Workbench versdo 1com controlador Micro800
Versdo do firmware 2

A conexdo a um controlador Micro800 com versio de firmware 2 utilizando
uma versdo anterior do software Connected Components Workbench (versao
1) é possivel e as conexdes serdo bem-sucedidas. Porém, o software n3o sera
capaz de determinar se o controlador estd bloqueado ou nio.
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Trabalhar com um
controlador bloqueado

Se o controlador nao estd bloqueado o acesso a aplicagio do usudrio serd
permitido, desde que o controlador nio esteja ocupado com outra sess3o. Se o
controlador estiver bloqueado, 0 acesso a aplicagao do usudrio ira falhar. Vocé
precisa atualizar o software Connected Components Workbench para a versdo 2.

Software Connected Components Workbench verséo 2 com controlador Micro800 com
versdo de firmware 1

O software Connected Components Workbench versao 2 é capaz de “descobrir”
e conectar-se a controladores Micro800 com versio de firmware anterior a
versao 2 (ou seja, sem suporte ao recurso de senha de controlador). Porém, o
recurso de senha de controlador nao estard disponivel para esses
controladores. O usudrio nao serd capaz de consultar interfaces associadas ao
recurso de senha do controlador na sessao do software Connected
Components Workbench.

Recomenda-se que os usudrios atualizem o firmware. Consulte Faga o upgrade
flash do firmware de seu Micro800 na pagina 265 para obter instrugoes.

anterior com controlador Micro800 com versao do firmware 10 ou posterior
Se um controlador Micro800 com versao do firmware 10 ou posterior for
blogueado usando o novo algoritmo de senha apresentado no software
Connected Components Workbench versao 10 ou posterior, ele nao podera
ser acessado usando o software Connected Components Workbench versao
9 ou anterior. Recomenda-se que os usuarios atualizem para a mais recente
versao do software Connected Components Workbench.

2 ATENGAO: 0 software Connected Components Workbench versao 9 ou

Os fluxos de trabalho a seguir sdo suportados em controladores Micro8oo
compativeis (versao de firmware 2) e software Connected Components
Workbench versio 2

Carregar a partir de um controlador protegido com senha

Execute o software Connected Components Workbench.

No Organizador de projetos, expanda o catalogo clicando no sinal +.
Selecione o controlador desejado.

Selecione Upload.

Quando solicitado, fornega a senha do controlador.

VR NV N

IMPORTANTE  Quando usar o software Connected Components Workbench versao 9 ou
anterior:

« Vocé nao pode carregar um projeto de versao 10 ou posterior do
controlador.

« Vocé pode carregar um projeto de versao 9 ou anterior do controlador se
este foi descarregado para o controlador usando o software Connected
Components Workbench versao 10 ou posterior, mas nao pode se
conectar on-line.
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Depurar um controlador protegido por senha

Para depurar um controlador bloqueado, vocé precisa conectar-se ao
controlador por meio do software Connected Components Workbench e
fornecer a senha antes de poder proceder para a depuragao.

Execute o software Connected Components Workbench.

No Organizador de projetos, expanda o catdlogo clicando no sinal +.
Selecione o cddigo de catdlogo do seu controlador.

Quando solicitado, fornega a senha do controlador.

Construa e salve o seu projeto.

NIV NN

Depure.

Download para um controlador protegido por senha

Execute o software Connected Components Workbench.
Clique em Connect.

Selecione o controlador desejado.

Quando solicitado, fornega a senha do controlador.
Construa e salve o projeto, se necessario.

Clique em Download.

Clique em Disconnect.

N VAW Dd

IMPORTANTE  Se o controlador tiver um projeto bloqueado por senha da versao 10 ou
posterior, ndo sera possivel acessar o controlador usando o software
Connected Workbench versao 9 ou anteiror. Se vocé usar o Software
Connected Components Workbench versao 10 ou posterior para fazer o
download de um projeto da versao 9 ou anterior, a senha no controlador
sera automaticamente convertida para o algoritmo antigo.

IMPORTANTE  Se o controlador tem um projeto blogueado com senha da versao 9 ou
anterior e vocé usar o Software Connected Components Workbench
versao 10 ou posterior para fazer o download de um projeto da versao 10
ou posterior, a senha no controlador sera convertida automaticamente
para 0 novo algoritmo.

IMPORTANTE  Se a comunicagao for perdida durante o download, repita o download e
certifique-se de que o controlador é protegido com senha.

Transfira o programa do controlador e proteja com senha o
controlador que recebera os dados

Nesse cenario, o operador precisa transferir a aplicagdo do usudrio a partir do
controlador 1 (bloqueado) para outro controlador Micro80o com o mesmo
c6digo de catdlogo. A transferéncia da aplicagio do usudrio é realizada por
meio do software Connected Components Workbench realizando a carga a
partir do controlador 1, e entao alterando o controlador de destino no projeto
Micro8oo e fazendo na sequéncia o download para o controlador 2.
Finalmente, o controlador 2 serd bloqueado.

1. No Organizador de projetos, clique no icone Descobrir.
Aparece a caixa de didlogo Browse connections.
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Selecione o controlador 1 desejado.
Quando solicitado, insira a senha para o controlador 1.
Construa e salve o projeto.
Clique em Disconnect.
Desligue a alimentagado para o controlador 1.
Troque o hardware do controlador 1 com o do controlador 2.
Ligue a alimentagao para o controlador 2.
Clique em Connect.
. Selecione o controlador 2 desejado.
11. Clique em Download.

12. Bloqueie o controlador 2. Consulte Configure a senha do controlador na
pagina 275.

© BN v AW

—
@]

Fazer backup e restaurar um controlador protegido por senha

Nesse fluxo de trabalho, serd feita uma cépia de seguranca da aplicagao do
usudrio a partir de um controlador Micro80o que esta bloqueado para um
dispositivo de memoria plug-in.
1. No Organizador de projetos, clique no icone Descobrir.
Aparece a caixa de didlogo Browse connections.
2. Selecione o controlador desejado.
Quando solicitado, fornega a senha do controlador.

4. Faga copia de seguranga de contetidos do controlador a partir do médulo
de memoria.
O projeto no médulo de memoria estd agora bloqueado com senha.

5. Remova o médulo de meméria do controlador 1 e insira no controlador 2.

Restaure o contetiddo do médulo de membéria para o controlador 2.
Esta operagao somente terd sucesso se:

« o controlador ndo tiver senha — o projeto pode ser restaurado para o
controlador definindo a op¢ao “Load on power up” para o médulo de
memoria para Load Always.

« asenha do controlador for igual a senha do projeto.

IMPORTANTE  Mesmo se a senha for igual, a operacao de restauracao falhara se o
controlador ou projeto no médulo de memdria estiver protegido usando
o algoritmo de senha antigo, e o outro estiver protegido usando o
algoritmo de senha novo. E possivel atualizar o controlador usando a
opcao Reset para remover a senha antes de restaurar o projeto para o
controlador.

IMPORTANTE  No software Connected Components Workbench versao 20.01.00 ou
posterior, se a mesma senha for removida e restaurada nos novos
controladores Micro850 (2080-L50E) e Micro870 (2080-L70E), a copia
de backup do programa no mddulo plug-in 2080-MEMBAK-RTC2 deve
ser atualizada antes, para que possa ser usada para restaurar o
programa. Caso contrario, a restauracao falhara quando o cddigo de
criptografia interno for alterado, ja que a senha foi removida.
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Configurar a senha do
controlador

Recuperacao de uma senha
perdida

Usando o plug-in do médulo
de meméria

Para definir, alterar e remover senhas do controlador, consulte as instrugdes
no inicio rapido Configure a senha do controlador na pigina 275.

IMPORTANTE  Apds criar ou modificar a senha do controlador, vocé precisa desligar o
controlador para que a senha seja salva.

Se o controlador estiver protegido com uma senha e a senha for perdida, entao
ficard impossivel acessar o controlador utilizando o software Connected
Components Workbench.

Para fazer a recuperacao, o controlador deve ser definido no modo de
programacao utilizando a chave seletora para controladores Micro83o,
Micro850 ou Micro870, 0 2080-LCD para controladores Micro810 ou o0 2080-
REMLCD para o Micro820. A seguir, o ControlFlash podera ser usado para
atualizar o firmware, o que também limpard a memoria do controlador. No
Software Connected Components Workbench versao 10 ou posterior, a op¢ao
Reset deve ser selecionada para que a meméria do controlador seja limpa
durante a atualizagio do firmware. Se a op¢ao Upgrade ou Downgrade estiver
selecionada, a senha serd mantida.

ATENGAO: 0 projeto no controlador sera perdido mas pode-se fazer
download de um novo projeto.

JAN

Vocé pode usar o médulo de memoria (2080-MEMBAK-RTC e
2080-MEMBAK-RTC2) para baixar um programa em diferentes controladores.

IMPORTANTE  2080-MEMBAK-RTC ndo é suportado pelos controladores Micro850
(2080-L50E) e Micro870.

Fazer backup do projeto

1. Parafazer um backup de projeto de um controlador para o médulo de
memoria, siga estas etapas:
Crie um novo programa e escolha o controlador desejado.

2. O controlador Micro8s0 é usado para este exemplo.

Micro850

- Controller “ | Controller - General

Name Micro850
Description:
VendorName:  Allen-Bradley

Catalog ID: 2080-LCS0-24QWE

C
< Empty » Version:
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3. Clique duas vezes no icone do controlador em Project Organizer para

abrir ajanela de propriedades do controlador.

Micro850

2080-MEMBAK-RTC I
2080-MEMBAK-RTC2

2080-MOT-HSC
2080-TRIMPOT6

~  Properties

+ Modbus Mapping
Embedded /O
es

L.« Available > vl

Micro850 + 3

® Connect

Connection pan 4

Help~
#

4. Adicione o mdédulo de meméria ao primeiro slot no controlador.

Micro850 + X
Micro850

“ 2080-MEMBAK-RTC - Configuration

[C] Allow real time clock to be changed in run mode

Memory

Load on power up: | Load Always ~

Overwrite Ethernet Settings

[ Include Project & Logical values upon Backup/Restore

® Connect

Cannecian pain &

9
Help~

5. Clique em Configuration, nas propriedades MEMBAK-RTC e selecione
“Load Always” ou “Load on Memory Error” para a op¢ao Load on power up.

6. Construa e baixe o projeto para o controlador.

IMPORTANTE  Enquanto conectado ao controlador, nas propriedades MEMBAK-RTC,

certifique se de que o controlador esteja alterado para 0 modo de
programa e clique em “Backup to Memory Module” em Memory Module
Settings. Selecione Sim para baixar o programa no Memory Module. Uma
janela deve aparecer informando que a operagao foi concluida com
sucesso.

0 status de Incompatibilidade de Senha deve estar em “False”, isso
significa que o projeto de controlador e backup tem a mesma condicdo
de seguranga.

Se o status for “True”, o Controlador ndo carregard do mddulo de Memoria, pois a

condigdo de sequranga é incompativel.

Recuperar o projeto

1. Pararestaurar o projeto do médulo de memoria para o controlador, siga

estas etapas:
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Enquanto conectado ao controlador em propriedades MEMBAK-RTC, certifique se de que
o controlador esteja alterado para o modo de programa e clique em “Restore from
Memary Module” em Memory Module Settings. Selecione Sim para baixar o programa no
controlador. Uma janela deve aparecer informando que a operagdo foi concluida com
sucesso.

Usando o médulo de memoria para copiar um projeto para varios
controladores

1. Vocé pode usar o médulo de memdria para baixar um projeto para varios
controladores sem conecta-los a um PC com o software Connected
Components Workbench instalado. Para fazer isso:

2. Faga backup de um projeto com a op¢ao “Load Always” ativada.
Remova o médulo e conecte-o a um controlador diferente.

4. Ligue a alimentagdo. Observe que o LED de status no médulo acende por
alguns segundos enquanto o projeto esta sendo baixado do médulo para
o controlador.
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Caracteristicas gerais

Usando cartoes microSD

Esse capitulo fornece uma descrigio do suporte do cartao microSD para
controladores Micro830, Micro850 e Micro870.

Topico Pagina
Caracteristicas gerais 229
Fazer backup e restaurar projeto 230
Backup e restauragao da estrutura do diretério 231
Ajustes de parametros de energizagao no ConfigMeFirst.txt 232
Regras gerais de configuragao no ConfigMeFirst.txt 234
Erros do ConfigMeFirst.txt 234
Registro de dados 237
Receita 243
Projetos de inicio rapido para blocos de fungdes de registro de dados e 947
de receita

A tltima segao fornece projetos de inicio rapido para as fungoes de registro de
dados e receita.

Com a versio do firmware 12.011 e posteriores, os controladores Micro830,
Micro850 e Micro870 suportam o uso de cartdes microSD por meio do plug-in
de cartao microSD (um produto de parceiro da PartnerNetwork™ Technology),
para controladores Micro800 para as finalidades a seguir:

« Backup e restauracao de projeto

+ Registro de dados e receita

Recomendamos a utilizagdo do cartio microSD 2080-SD-2GB da Allen-
Bradley.

IMPORTANTE  Para controladores Micro850 (2080-L50E) E Micro870 (2080-L70E), ndo
use nenhum cartao microSD com menos de 2 GB de memodria.

IMPORTANTE  Para um desempenho ideal, o cartao microSD nao deve estar mais de
90% cheio. Verifique reqgularmente o espaco disponivel em seu cartao
microSD e certifique-se de que o cartao seja usado exclusivamente para
o controlador Micro800 e que nenhum arquivo desnecessario esteja
presente. Exclua reqularmente diretorios e arquivos de registro de dados
antigos.

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022 229



Capitulo 11 Usando cartdes microSD

Fazer backup e restaurar
projeto

IMPORTANTE  Nao remova o cartao microSD ou desligue durante operagdes em
andamento como carregar, descarregar, excluir, pesquisar, fazer backup
e restaurar para evitar perda de dados. Um LED de status SD piscando
indica que estas operagdes estao em andamento.

Observe o sequinte:

« 0 LED de status SD nao piscara ao atualizar o firmware do cartao
microSD.

« 0 LED de status SD nao pisca continuamente durante toda a duragao da
operacao de restauracao.

IMPORTANTE  Para evitar que os dados sejam perdidos, os blocos de fungdes de
receita e registro de dados devem indicar o status Idle antes que o
cartdo microSD seja removido.

O backup e a restauracao do projeto nos controladores Micro830, Micro8so e
Micro870 sao suportados principalmente pelo cartao microSD. Tanto o backup
quanto a restauracao podem ser iniciados ou disparados manualmente e
configurados pelo software Connected Components Workbench e pelo arquivo
ConfigMeFirst.txt no cartio microSD. Esses arquivos de backup n3o sao os
mesmos que os arquivos de projeto do Connected Components Workbench.

O backup e a restauragiao podem ocorrer somente quando o controlador esta
no modo de PROGRAMA. Na energiza¢ao do controlador, a restauragao
ocorrera automaticamente se a opgao Load Always ou Load on Memory Error
tiver sido configurada no software Connected Components Workbench.

| £1-DNP3 Data Set Descriptor ~  2080-SDMEMRTC-SC - Memory Card
L. DSO

¢ DNP3 Data Set Prototype
Interrupts

+Modbus Mapping

+Real Time Clock

- Embedded 1/O

&) Diagnose

Memory Card Settings

Load on power up: | Load Always v

. Data Log Overwrite Ethernet Settings 4
- Recipe
—_--Motion [_1 Include Project & Logical values upon Backup/Restore
i < New Axis >
. < New Axis > [] Enable encryption on user backup project

=-Plug-in Modules
E1-2080-SDMEMRTC-SC
f - Memory Card

< Empty >

s Empty =

No software Connected Components Workbench versao 20.01.00 ou posterior,
para os controladores Micro850 (2080-L50E) e Micro870 (2080-L70E) com o
moédulo plug-in de cartao microSD, foi adicionada a op¢ao de funcionalidade
de criptografia para ajudar a melhorar a capacidade de criptografia em seus
programas para uma melhor prote¢io de seguranga.

Se vocé selecionar a op¢ao “Enable Encryption on user backup project”, o
tempo que leva para restaurar o programa pode aumentar até 10 vezes,
dependendo do tamanho e do contetido do programa.

IMPORTANTE  Para saber mais sobre backup e restauracao usando o software
Connected Companents Workbench, consulte a ajuda on-line do
software.
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IMPORTANTE  Para controladores Micro800 que suportam cartoes microSD, a protegao
do IP do usuério do projeto pode ser feita somente pelo mecanismo de
protecao com senha da POU no Connected Components Workbench
(Developer Edition) e NAO pelo recurso Controller Lock.

IMPORTANTE  Se 0 ajuste do parametro Load Always estiver habilitada e a energia for
perdida ao restaurar um projeto do cartao microSD, o controlador
tentard carregar o projeto usando o diretério e o nome do projeto padrao
depois da restauragao da energia. Se 0 seu projeto nao estiver usando o
nome e o diretério padrao, a operacao falhara e ocorrera uma falha ou o
projeto incorreto sera carregado.

0 nome de projeto padrao é o nome do controlador, por exemplo
“Micro850", e o diretdrio padrao é “Micro850\\USERPRJ".

Se vocé alterar o nome do controlador do padrao, devera configurar o
UPD no arguivo ConfigMeFirst.txt.

O cartiao microSD armazena a senha do controlador no formato encriptado.
Quando a senha é diferente, o contetido do cartao microSD card nio é
restaurado no controlador.

O backup e a restauracao podem ser configurados para serem acionados da
seguinte maneira:

Método Backup Restaurar

Online com o software Connected

Components Workbench Sim Sim

Configuragao do projeto no cartao Opcdes Load Always e/ou Load on

de memoria na energizagao Néio Memory Error options
- .~ | Sim Sim
ConfigMeFirst.txt na energizacao (pelo comando [BKD]) (Pelo comando [RSD])

Backup e restauracao da estrutura do diretorio

&> v rooT

> CLI ConfigMeFirst.txt
* ] MICRO850
» [ ] USERPRI
» [ ] DATALOG

» ] RECIPE
v (=7 MYPROIJECT

» (] USERPRIJ
» (] DATALOG
* (] RECIPE

Ao fazer o backup de um projeto do usudrio, é criado um subdiretério chamado
<Micro800>\USERPR] no cartio microSD. O nome da pasta assume o nome do
projeto especificado na pagina General no software Connected Components
Workbench, que, por padrao, é o nome do controlador. No entanto, se o
arquivo ConfigMeFirst.txt especificar um subdiretério diferente (por exemplo:
MyProject), o backup do projeto sera realizado nesse diretério. Consulte
Regras gerais de configuracio no ConfisMeFirst.txt na pagina 234.
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232

=I- Controller + | Controller - General
- General
- Memory Name: Micro8350
- Startup/Faults
.. Serial Port Description:
- USB Port
- Ethernet
- Interrupts Vendor Name: Allen-Bradley

- Modbus Mapping

- Raal Tirre Clock Catalog ID: 2080-LC50-24QVE
- Embedded VO Controller Project 12
- Data Log Version:
.- Recipe
= Motion Download Source

&y
Cde Yes No

A restauracao do projeto é feita a partir do subdiretério especificado no
arquivo ConfigMeFirst.txt ou da pasta padrao< Micro80o>/USERPR], se nada
for especificado no arquivo ConfigMeFirst.txt. O usuario precisa garantir que
o diretdrio seja preenchido com o contetido correto antes da restauragao.

O arquivo ConfigMeFirst.txt é um arquivo de configura¢ao armazenado no
cartdo microSD que o usudrio pode, opcionalmente, criar para personalizar os
diretérios de backup, restaurago, receita e registro de dados. As seg¢oes a
seguir incluem informagdes sobre como configurar o ConfigMeFirst.txt
corretamente.

IMPORTANTE 0 controlador Micro800 informa uma falha grave quando o backup do
projeto nao é bem-sucedido devido ao tamanho do cartao de meméria
ser excedido.

Ajustes de parametros de energizagao no ConfigMeFirst.txt

Na energizagao, o controlador 1é e executa as defini¢des de configurag¢ao
descritas no arquivo ConfigMeFirst.txt. No entanto, a configuragao do UPD
ocorre quando o cartao microSD é inserido. As defini¢des de configuragao do
arquivo ConfigMeFirst.txt sao mostradas na tabela a seguir.

Defini¢oes de configuragao do ConfigMeFirst.txt

Ajuste de parametro Entra em vigor em... | Descrigao

Configuracdes da atualizagao do firmware

Local do caminho de arquivo da versao do firmware no
[FWFILE] energizar cartao microSD. 0 local padrao esta no sequinte formato:
firmware\<catalog number>\<filename of firmware>

Define se deve atualizar ou rebaixar o firmware do
controlador da versao atual.
0 = Atualizar o firmware; 1= Rebaixar o firmware

[FWDOWN] energizar IMPORTANTE: A atualizagao do firmware acontecera se o
ajuste do parametro [FWFILE] apontar para uma versao
mais nova do arquive do firmware em comparagao com o
firmware atual no controlador, independentemente do
ajuste do parametro [FWDOWN].

Configuragdes do controlador

[PM] energizar Energizacao e mudanca para 0 modo de programa.

[CF] energizar Energizacao e tentativa de limpar uma falha.
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Definigoes de configuracao do ConfigMeFirst.txt (Continuagao)

Ajuste de parametro Entra em vigor em... | Descrigao

Configuragdes de projeto

[BKD = My Projl]

Energizagao e salva o projeto do controlador no diretério
de backup, My ProjI\\USERPRJJ E necessario um ciclo de
alimentagao extra para primeiro limpar as falhas
existentes usando a configuragao [CF] ou outros meios.

energizar

[RSD = MyProj2]

Energizacao e leitura do projeto a partir do diretério de
restauracao MyProj2\USERPRJ no controlador.

E necessario um ciclo de alimentagao extra para primeiro
energizar limpar as falhas existentes usando a configuragao [CF]ou
outros meios. Este ajuste sobrescreve a carga UPD (ou seu
padrao) sempre ou a carga na fungao de restauragao

do erro.

[UPD = My Proj]

Defina 0 nome do diretdrio do projeto do usuério para uso
normal de backup e restauragao (ou seja, por meio do
software Connected Components Workbench, pelas
Energizagao e configuragdes Load Always ou Load on Memory Error). Por
insercao exemplo, My Proj, durante a energizacao ou quando &
inserido o cartao microSD.

Este diretdrio também é usado pela funcao registro de
dados e receita.

Configuracdes de rede
Ajustes de fabrica seriais incorporados.
[ESFD] energizar Energizacao e reversao da comunicagao serial
incorporada para os ajustes de fabrica.
_ - Energizagao e definicao do enderego IP como xxx
[IPA = XXX.XXX.XXX.XXX] energizar (somente numeros).
_ . Energizacao e definicao da méscara de sub-rede como
[SNM = XXX.XXX.XXX.XXX ] energizar xxx (somente ndmercs).
_ . Energizacao e definicao do endereco de gateway como
[ GWA = xxx.xxx.Xxx.XXX ] energizar xxx (somente ndmeros).
Ajustes gerais
Encerrar o ajuste de parametro.
Esta configuragao é sempre necessaria, mesmo quando o
[END] energizar arquivo ConfigMeFirst.txt ndo contém nenhuma outra
Configuracgao. 0 LED SD apaga quando esta configuragao
nao estiver presente.
IMPORTANTE Atualizacao flash de ajustes de parametros

Com o software Connected Components Workbench versao 12 ou
posterior, vocé pode atualizar o controlador Micro800 a partir do cartao
microSD além de usar ControlFLASH. Consulte Atualizacdo flash a partir
do cartao MicroSD na pagina 267 para obter instrugoes.

« 0Os ajustes [FWFILE], [FWBUS], [FWSLOT] e [FWDOWN] devem ser
colocados no inicio do arguivo.

IMPORTANTE

Configuracoes do diretorio

« Se nenhum diretorio for especificado no arquivo ConfigMeFirst.txt, o
backup e a restauracao ocorrerao no diretdrio de nome do controlador
(<Micro800>/USERPRJ, por padrao).

« Se[UPD] for configurado no arquivo ConfigMeFirst.txt, entao backup e a
restauragao ocorrera no diretario [UPD] especificado.

« A configuragao [BKD] é implementada mesmo quando o controlador é
bloqueado ou a senha protegida.

« 0 diretorio [BKD] é criado automaticamente, caso ainda nao exista.
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IMPORTANTE  Ajustes de parametros de rede na energizagao

« [IPA],[SNM] e [GWA] sequem as regras de configuragao IP gerais.
« [IPA], quando definido em ConfigMeFirst.txt, deve sempre ser
configurado com um [SNM] valido e vice -versa.

« Quando a configuragao opcional [GWA] é usada, certifique-se de que as

configuragdes [IPA] e [SNM] estejam também presentes no
ConfigMeFirst.txt.

« As configuragoes [ESFD], [IPA], [SNM] e [GWA] substituem as respectivas

configuracoes de comunicagao de restauragao do projeto devido a
[RSD], Load Always ou Load on Memory Error.

Exemplo de arquivo ConfigMeFirst.txt

[P ConfigMeFirst.txt - Notepad I =] 3]
File Edit Format View Help
# This is a commsnt because there is a "#" =l

# These settings take effect after power cycle

Force to Program mode.

Clear any faults if possible.

Set embedded serial port back teo factory defaults.
Ethernet IP address

Ethernet subnet mask

Ethernet gateway address

First, back up current project in machine

Then, put new project in machine.

This setting should always exist, even if there are no
other configurations.

TPA=19Z2.168.0.100]
SNM=255.255.255.0]
# [GWA=192.168.0.1]
[BED=MyProjl]
[RED=MyProjZz]
[END]

#

# [

# 0

# [ESFD]
# [

# [

o He oWk 3R 3k 3R 3R R

Regras gerais de configuragao no ConfigMeFirst.txt

« Todas as configuragdes deve estar em letra maitscula e entre colchetes [ ].

« Cadalinha deve conter apenas uma configuragao.
« Asconfiguragdes devem sempre aparecer primeiro em uma linha.
« Os comentarios s3o iniciados pelo simbolo #.

« Nenhuma a¢ao relacionada a configuragio serd executada quando a
configuracao nao existe ou se um simbolo # aparecer antes da
configuracao (Exemplo, #[PM]).

Erros do ConfigMeFirst.txt

O LED de status do SD apaga quando o cartao microSD é inserido durante o
modo de PROGRAMA ou de OPERACAO (ou na energizagio) e o arquivo
ConfigMeFirst.txt ndo puder ser lido ou estiver invilido. O arquivo
ConfigMeFirst.txt serd invalido quando tiver os seguintes erros:

« configuragdo nao reconhecida (ou seja, as primeiras trés regras de
configuragao nao foram seguidas),

o0 ajuste de parametro apds o simbolo = é invalido, n3o existe ou estd fora

de faixa,
« amesma configuragdo ocorre duas vezes ou mais,
« um ou mais caracteres sem configuragao existe no mesmo colchete,
« haespaco entre os caracteres de configuragao (Exemplo, [P M]), ou

« espago entre o enderego IP, mascara de sub-rede e endereco de gateway
(por exemplo, XXX. X XX.XXX.XXX)
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« somente um dos ajustes do pardmetro de rede ([IPA], [SNM] ou [GWA]) é
atribuido

« A configuragio [END] nio existe (mesmo que nao existam outras
configuragdes no arquivo de configuragio).

O cartio microSD card torna-se n3o-utilizavel até que o arquivo
ConfigMeFirst.txt possa ser lido ou se os erros forem corrigidos.

Entregar atualizacoes de projetos aos clientes por e-mail

Uma vantagem de usar o recurso de backup e restaura¢ao do projeto é permitir
que vocé fornega atualizag¢oes de projetos aos clientes por e-mail. Vocé pode
fazer isso seguindo o exemplo mostrado abaixo.

Projeto de backup para cartdo microSD

O primeiro passo é fazer backup do projeto do controlador no cartio microSD.

1. No software Connected Components Workbench, verifique se vocé fez o
download do projeto atualizado para seu controlador.

2. Insira o cartdo microSD no slot do cartio microSD.
Defina o controlador no modo de programa.

4. Naopgao cartao de memoria nos ajustes de parimetro no seu
controlador, clique em Backup do cartdo de memoria.

IMPORTANTE 0 botao backup para cartao de memoria é ativado quando o
controlador esta no modo de programacao e um cartao microSD
esta no slot para cartao microSD.

5. Apds a conclusao do backup, clique em OK.

Os arquivos de imagem s3o armazenados no local padrao no cartdo microSD
<Micro800>\\USERPR]. E desse local que o controlador carrega quando o
parimetro Load on power up estiver configurado para “Load Always” ou “Load
on Error”.

Como alternativa, se vocé nao quiser usar o software Connected Components
Workbench para criar o backup do projeto, também podera usar o arquivo
ConfigMeFirst.txt.

Figura 19 - Exemplo de configuragao para o backup do projeto

| ConfigMeFirst.txt - Notepad E@éj

[ File Edit Format View Help |

[BEKD=Micro870]
[EnD]|

O arquivo ConfigMeFirst.txt também permite que vocé restaure a partir do
backup, se vocé quiser configurar a configuragio Carregar ao energizar em
“Disable”.
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Enviar arquivos de imagem por e-mail
O préximo passo é recuperar os arquivos de imagem do cartao microSD e
envia-los ao seu cliente por e-mail.
1. Remova o cartio microSD do controlador e leia-o pelo computador.
2. Navegue até o local onde os arquivos de imagem estiao armazenados
(padrao é <Micro8oo>\USERPRY]).
e [ () e S
@Qvl » Computer » STRONTIUM (F) » Micro870 » USERPRI ~[ 4 || search UsErPRS I
File Edit View Tools Help
Organize ~ Share with v New folder =~ [ e
M Desktop “ Name ° Date modified Type Size B
4 Downloads o
IDS00101 01-Jan-2000 4:09 File 2KB
«» Recent Places
5 IDS00103 01-Jan-2000 4:09 e 31KB
@& OneDrive - Rockwell ,
ISP0O0101 01-Jan-2000 4:09 .. e 1KB L
_- 1SPO0103 ) e 48 |1
. Libraries
ISP00132 e 13 KB
‘L. Documents.
4 3 ISPffe0d e 1KB
4. Music =
- B M800ID 01-Jan-2000 409 .. e 1KB
&, Pictures
* in RAOO 01-Jan-2000 4:09 ..  File 1KB
aeos RAOL 01-Jan-2000 409 .. e 0KB
RAD2 01-Jan-2000 4:09 e 1KB
& Computer
| B RAD3 2000 4:09 e 1KB
& OSDisk (C)
RAD4 e 1KB
> DATAPART1 (D)
RADS e 1KB
« Images (E:) RADE - e
| B sronTuMF) =
RAOD7 01-Jan-2000 4:09 .. e 1KB
| < SDE Inbound Data (\\
RADS 01-Jan-2000 409 .. e 1KB
| AP Marcom S i
3. Use um programa de compactagdo para compactar esses arquivos de
imagem e envid-los para seu cliente por e-mail.
O cliente deve descompactar esses arquivos de imagem na raiz do diretério do
cartdo microSD e verificar se o local é idéntico ao original (o padrio é
<Micro800>\USERPR]).
Restaurar o projeto a partir do backup
O tltimo passo é restaurar o projeto para o seu controlador a partir do cartao
microSD. Existem dois métodos para restaurar o backup, dependendo da
configuracao do controlador.
Controlador existente - Load Always / Load on Error
Para este exemplo, a configura¢ao Load on power up foi configurada
para“Load Always”. Isso significa que o controlador carrega o projeto do cartao
de memoéria sempre que é ligado.
1. Insira o cartao microSD no slot do cartao microSD.
2. Desligue e ligue a alimentagdo do controlador.
3. Quando o LED SD exibe uma luz verde fixa, a restauragio do projeto estd
concluida.
Esse método é usado para um controlador existente que foi configurado e vocé
deseja atualizar o programa.
Novo controlador
Se o seu controlador for novo, vocé podera usar o arquivo ConfigMeFirst.txt
para restaurar o backup do projeto.
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Registro de dados

Figura 20 - Exemplo de configuragao para restauracao de projeto

j ConfigMeFirst.txt - Notepad =HECE X

| Eile Edit Format View Help |

[IPA=192.168.1.10] £
[SNM=255. 255.255. 0]

[GWA=192.168.1.1]

[RSD=Micro820]

[EnD]|

No exemplo mostrado acima, o arquivo ConfigMeFirst.txt configura o
endereco IP, a mascara de sub-rede e o gateway do controlador e restaura o
projeto do local especificado no cartdo microSD.

O arquivo ConfigMeFirst.txt deve ser colocado na mesma raiz do diretério que
a pasta de backup no cartao microSD.

MName

Micro870
. ConfigMeFirst.bet

1. Insira o cartao microSD no slot do cartio microSD.
2. Desligue e ligue a alimentagao do controlador.

3. Quando o LED SD exibe uma luz verde fixa, a restauragio do projeto estd
concluida.

O recurso de registro de dados permite capturar variaveis globais e locais com
registro de data e hora do controlador Micro800 no cartao microSD. Vocé pode
recuperar os datasets gravados no cartao microSD card lendo o contetdo do
cartdo microSD card através da leitora de cartdo ou fazendo o upload através
do software Connected Components Workbench.

E suportado um ndmero méaximo de 10 datasets por um programa Micro8oo.
Cada dataset pode conter até 128 variaveis, com um maximo de quatro
variaveis de grupos de dados por dataset. As varidveis de grupo podem ter no
maximo 252 caracteres. Todos os datasets s3o gravados no mesmo arquivo.
Para mais informagdes sobre como os registros de dados sdo armazenados no
cartao microSD, consulte Estrutura do diretério de registro de dados na

pagina 238.

Vocé pode recuperar arquivos de registro de dados do cartao microSD usando
uma leitora de cartdo ou carregando os registros de dados por meio do
software Connected Components Workbench.

IMPORTANTE Recomenda-se carregar os arquivos de registro de dados no modo
PROGRAM para um desempenho ideal e para evitar conflito de acesso ao
arquivo. Por exemplo, se a instrugao de registro de dados estiver em
execucao, o software Connected Components Workbench nao carregara
0 Ultimo arquivo de registro de dados.

Consulte o exemplo do projeto de inicio rapido para comegar a usar o recurso
registro de dados em Usar o recurso de registro de dados na pagina 247.
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IMPORTANTE

0 tempo de execucao de registro de dados depende da aplicagao do
usudrio e sua complexidade. Os usudrios sdo aconselhados a registrar
dados no méximo a cada dois segundos para aplicagoes tipicas. Observe
que a manutencao leva pelo menos 5 ms por varredura de programa.
Consulte Execucao de programa no Micro800 na pagina 137 para obter
mais informagdes sobre varredura de programa e regras e sequéncia de
execucao.

Consulte também Registro de dados - Carga util de dados vs. tempo de
desempenho na pagina 242.

IMPORTANTE

Observe que em casos onde ha a execugao de blocos de fungoes RCP e
DLG simultanea ou uploads/downloads/pesquisas, as atividades sao
colocadas em fila e manuseadas uma a uma pela varredura do programa.
Voceé percebera uma diminuicao no desempenho nestes casos.

Estrutura do diretorio de registro de dados

A pasta DATALOG é criada abaixo do diretdrio do projeto atual no cartao microSD. Neste
exemplo, o diretério do projeto atual € MYPROJECT. Por padrdo, o nome do diretério do
projeto atual é obtido do nome do controlador do projeto baixado ou do ConfigMeFirst.txt.
Consulte Definicdes de configuracao do ConfigMeFirst.txt na pagina 232.

Os subdiretdrios também sdo criados sequindo o registro de data e hora RTC do
controlador. Isto significa que se a data RTC no momento da execugao do bloco de
fungdes for 02 de fevereiro de 2019, é criada a subpasta 2019 abaixo do DATALOG. Abaixo

>

(7 v

238

da pasta 2019, é criada a subpasta 02 (que significa o més de Fevereiro). Abaixo de 02, &
criada outra subpasta 02, que corresponde ao dia atual.

& Abaixo da pasta de trabalho atual, é criada a sub-pasta Grp01. Um méaximo de 50 pastas
Grpxxx pode ser gerado no cartao microSD card por dia.

- ™ ConfigheFirst.txt
S . £ MICRDS50
- MYPROIECT
» 1 USERPRI
v (= DATALOG
» [ 2018
v = 2019
» 1 o1
= 02
Estes arquivos de g
registro de dados sdo =
» [ Grp0l
» [=— Grp02
* [T File0l.txt
» [ ™ FileD2.txt
» [T File50.txt
» 3 Grpso
» (O 28
» £ a2
» [ 2082

| RECIPE

SS5SAFESS

Abaixo da pasta de trabalho Grpxxx atual, é criado o arquivo de registro de dados
FileO1.txt. Uma vez que o arquivo atinge mais de 4 KB, outro arquivo, File02.txt, é criado
automaticamente para armazenar dados. 0 tamanho do arquivo é mantido pequeno a fim
de minimizar a perda de dados caso o cartao seja removido ou se houver um corte de
energia inesperado.

Cada pasta Grpxx pode acomodar até 50 arquivos. Isto significa que, por exemplo, quando a
pasta Grp01ja armazena 50 arquivos, uma nova pasta Grp02 é criada automaticamente para
armazenar os proximos arquivos de registro de dados para esse dia. Esta pasta automatica
e a geracao do arquivo continuam até que a pasta Grpxx atinja 50 para esse dia.

Quando é inserido um cartao microSD, o bloco de fungdes DLG procura a Ultima pasta
Grpxx e 0 arquivo filexx.txt e continua a fazer o registro de dados com base nessas
informagoes.

Atabela a seguir resume o desempenho do registro de dados nos controladores

Micro800.
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Especificacoes de registro de dados

Atributo Valor
Maximo de datasets 10 Todos os datasets sao armazenados no mesmo
arquivo.

T Configurado no software Connected Components
Variaveis maximas por dataset 128 Workbench.
Tamanho minimo por arquivo 4 KB

. - uando o diretdrio esta cheio, um novo diretério &

Arquivos méaximos por pasta Grpxx! 50 0

criado automaticamente no modo de operagao.

Arquivos méaximos (Filexx.txt) por dia

Quando o arquivo atinge o tamanho maximo, um novo
arquivos é criado automaticamente no modo de
operagao.

Dados tipicos por dia

10 MB

(1) Quando o limite de registro de dados é atingido (ou seja, 50 pastas Grpxx por dia), é retornado um erro (ErrorD 3:
DLG_ERR_DATAFILE_ACCESS).

Bloco de fungdes de registro de dados (DLG)

O bloco de fungoes de registro de dados permite que um programa do usudrio
grave valores globais de tempo de execugdo no arquivo de registro de dados no
cartao microSD.

DLG
Enable Status
TSEnable ErrorlD
Cfgld
Parametros de entrada e saida do DLG
- Tipo de Tipo de -
Parametro parametro dados Descricao
Habilitacao da fungao de escrita do registro de dados.
Na borda de subida (ou seja, o valor de habilitacao é
permitir ENTRADA BOOL acionado de baixo para alto), o bloco de fungdes executa.
A pré-condigao para execucao a de que a Ultima operagao
seja concluida.
Flag de habilitacao de armazenamento de data e registro de
TSEnable ENTRADA BOOL data e hora.
Cfgld ENTRADA USINT Numero (1a10) de dataset (DSET) configurado.
Status SAiDA USINT Status atual do bloco de fungdes de registro de dados.
ErrorlD SAIDA UDINT Error ID se DLG Write falhar.

Status do bloco de fungées DLG

Cadigo de status Descrigao

0 Status IDLE de registro de dados.

1 Status BUSY de registro de dados.

2 Status COMPLETE SUCCEED de registro de dados.
3 Status COMPLETE ERROR de registro de dados.
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Erros do bloco de fungdes DLG
Cadigo de status | Nome Descrigao
0 DLG_ERR_NONE Sem erro.
1 DLG_ERR_NO_SDCARD Ndo ha cartdo microSD.
2 DLG_ERR_RESERVED Reservado.
Erro ao acessar o arquivo de registro de dados no
3 DLG_ERR_DATAFILE_ACCESS cartao microSD.
4 DLG_ERR_CFG_ABSENT Falta o arquivo de configuracao de registro de
dados.
Falta o ID de configuragao no arquivo de
5 DLG-ERR-CFGID configuracao de registro de dados.
0 mesmo ID de configuracao é usado com outra
6 DLG_ERR_RESOURCE_BUSY chamada do bloco de fungdes de registro de dados
a0 mesmo tempo
0 formato do arquivo de configuragao de registro de
7 DLG-ERR-CFG-FORMAT dados esta errado.
8 DLG_ERR_RTC 0 reldgio em tempo real é invalido.
9 DLG_ERR_UNKNOWN Ocorreu um erro nao especificado.
IMPORTANTE  Erro de acesso do arquivo sera retornado durante a execucao do bloco
de fungdes DLG quando o cartao esta cheio.
Figura 21 - Diagrama de temporizagao do bloco de funcdes de registro de dados
‘Enable(1) Enable(1)
Enable(1) N
Disable(0) | ‘Disable(0) Disable(0)
L ‘krror$)
! Succeed(2)
Busyl1) |
Status(0) 0 : Busy(1) "
Idle(0) | 1die(0) 4l0)
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IMPORTANTE

Execucao do bloco de fungdes de registro de dados

Existem trés estados possiveis para o bloco de fungdes de registro de
dados: Idle, Busy e Complete (que inclui Complete with Succeed e
Complete with Error).

Para uma execugao do bloco de fungoes de registro de dados, o status
tipico comeca de Idle, depois Busy e termina com Complete. Para acionar
outra execucao de bloco de fungaes, o status precisa retornar primeiro
para Inativo.

0 status Inativo muda para o status Ocupado somente quando o sinal de
entrada Habilitar estiver na borda de subida. 0 status Complete entra no
status Idle quando o sinal de entrada Enable for somente Disable status.
Os parametros de entrada TSEnable e Cfgld somente sofrem
amostragem somente na borda de subida do pardmetro Enable input
quando a execugao de um novo bloco de fungées comega. Durante a
execucao do bloco de fungoes, os parametros de entrada de TSEnable e
Cfgld sao bloqueados e qualquer alteragao é ignorada.

Quando a execugao é concluida, o status muda de Busy para Complete.
Neste estagio, se a entrada Enable for False, o status muda para Idle
ap0s aindicacao Complete por exatamente um tempo de varredura. Caso
contrario, o status do bloco de fungées é mantido como Complete até
que a entrada Enable mude para False.

0 arquivo de registro de dados somente pode ser criado pelo bloco de
instrucao DLG. 0 software Connected Components Workbench somente
pode carregar e excluir o arquivo de registro de dados.

Ha separadores entre cada variavel de dados no arquivo de dados, que é
definido durante a configuragao no software Connected Components
Workbench.

Consulte Tipos de dados suportados para blocos de funcées de registro
de dados e de receita na pagina 241.

Os valores de variaveis de dados sao amostrados quando o bloco de
funcoes de registro de dados esta no estado Busy. No entanto, o0 arquivo
de registro de dados € criado somente quando o bloco de fungoes de
registro de dados esta no estado Complete.

Tabela 46 - Tipos de dados suportados para blocos de funcoes de registro de dados e de

receita
Tipo de dados | Descricio E:es??(:: de formato no arquivo de registro de dados
sooL() Ldgica booleana com valores | 0: FALSO
VERDADEIRO e FALSO 1: VERDADEIRO)
SINT Inteiro com sinal e de 8 bits | -128, 127
INT Inteiro com sinal e de 16 bits | -32768, 32767
DINT Inteiro com sinal e de 32 bits | -2147483648, 2147483647
LINT Inteiro com sinal e de 64 bits | -9223372036854775808, 9223372036854775807
USINT(BYTE) Inteiro sem sinal e de 8 bits | 0, 255
UINT(WORD) Inteiro sem sinal e de 16 bits | 0, 65535
UDINT(DWORD) | Inteiro sem sinal e de 32 bits | 0, 4294967295
ULINT(LWORD) | Inteiro sem sinal e de 64 bits | 0, 18446744073709551615
REAL yalor de ponto flutuante de | 3 40949347 +38, +3,40282347E+38
LREAL Valor de ponto flutuante de | _y 7q760313.48693157E-+308, +17976931348623157E+308

64 bits
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Tabela 46 - Tipos de dados suportados para blocos de fungoes de registro de dados e de

receita (Continuagao)
Tipo de dados | Descrigdo E:esnalrdlg de formato no arquivo de registro de dados
2) grupo de caracteres P p
STRING (1byte por caractere) Rotation Speed
1234567
0 32 bits sem sinal 1234567 (As variaveis de data sdo armazenadas como
DATE valor inteiro palavras de 32 bits, um nimero positivo de segundos
comegando em 1970-01-01 a meia noite GMT).
. . 1234567
TIMED 3;2?;?:{?08'”8' 1234567 (As variaveis de hora sdo armazenadas como
palavras de 32 bits, nimero positivo de milissegundos).

U]

As variaveis de dados BOOL, DATE, TIME sao apresentadas no formato digital decimal no cartao microSD card. Vocé tem a opgao
de converter este formato em um formato mais amigavel. Por exemplo, use o bloco de fungées ANY_TO_STRING para converter o
tipo de dados BOOL (0, 1) em FALSE ou TRUE. De forma semelhante, faga o mesmo para os tipos de dados DATE e TIME.

0 tipo de dados DATE é apresentado no valor digital decimal diferencial entre a hora de base do sistema (1970/01/
01,00:00:00) e o valor de data atual. Unidade em milissegundos.

Time deve ser um valor de tempo absoluto. Unit é em segundos.

(2) Asvariaveis de dados de grupo sdo apresentadas entre aspas no arquivo de registro de dados.

0 exemplo abaixo mostra DSET1 usando variaveis de grupo e DSET2 usando nimeros inteiros.

DSET1, “Temperature”, “Humidity”, “Pressure”
DSETZ, 30, 50, 125

Desempenho de registro de dados

Registro de dados - Carga dtil de dados vs. tempo de desempenho

Parimetro Numero de caracteres
28 502 518 1028 1493 3676
Tempo médio de gravagao por
arquivo de registro de dados 541,77 ms 1043,75 ms 1086,67 ms 1632,36 ms 19729 ms 269622 ms
incluindo todos os cabecalhos
Tempo médio de gravagao
excluindo a primeira amostra 500,40 ms 963,86 ms 999,14 ms 1472,36 ms 1818,33 ms 254592 ms
Tempo médio de gravagao
excluindo todos os cabecalhos 479,10 ms 493,03 ms 502,78 ms 505,54 ms 519,91 ms 715,68 ms
Tempo (em milissegundos)
9750 2692,22
2545,918367 ,
/ Tempo médio de
2250 gravagdo por registro
=+ de dados incluindo
todos os cabegalhos
1.750 163236 Tempo médio de
- gravacdo excluindo a
primeira amostra
1472,367341
1950 Tempo médio de
) 1086,67 gravacao excluindo
1043,75
999,414l todos os cabegalhos
963,858859
750
5479 502,7840909 715,68
500,40
479,10 4930344828  505,5405405 519,9090909
250 . T T T T T T + Carga til de dados
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000
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Tempo (em milissegundos)

2900

2400

1900

Tempo médio de

gravagao por registro
= (e dados incluindo

todos os cabegalhos

1400

Tempo médio de
= gravacao excluindo a
primeira amostra

900

Tempo médio de
gravacao excluindo
todos os cabegalhos

400

Receita

T T T 1 Carga util de dados

502 caracteres 518 caracteres 1028 caracteres 1493 caracteres 3676 caracteres

Os controladores Micro800 suportam recurso Receita e permitem que os
usudrios armazenem e carreguem uma lista de dados de e/ou para os arquivos
de dados de receita usando a instrugao RCP. Eles também permitem que os
usudrios baixem, carreguem e excluam dados de receita no cartao microSD
por meio do software Connected Components Workbench.

E suportado um ntimero maximo de 10 conjuntos de receitas por um programa
Micro80o. Cada receita pode conter até 128 variaveis, com um maximo de
quatro variaveis de grupos de dados por receita. As variaveis de grupo podem
ter no maximo 252 caracteres. Variagdes de receitas sio armazenadas em
arquivos separados com nomes de arquivos exclusivos. Para mais informagdes
sobre como as receitas sao armazenadas no cartao microSD, consulte
Estrutura do diretdrio de receita na pagina 244.

Tabela 47 - Especificagoes de receita

Atributo Valor

Nimero maximo de conjuntos de receitas | 10 Os conjuntos de receitas sio armazenados em 10

diretorios (Rep_Id01 a Rep_Id10) com um nimero

Nimero méximo de receitas em cada A - . AP

; 50 maximo de 50 arquivos de receita em cada diretorio.
conjunto
NGmero méximo de variaveis por receita 18 Configurado no software Connected Components

Workbench.

Bytes maximos por arquivo de receita 4 KB
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20l

Estrutura do diretorio de receita

@ * [ ConfighleFirst.txd
woced  » [T MICROS50
v [~ MYPROJECT
¥ 7] USERPRIJ
» 7] DATALOG

¥ [=> RECIPE
3 Repidor

(Z=- Rep_ido2
» (2] BlackForest_cakel.txt
» =] Blusberry_cakez.bxt
» [ Butter_cake3.txt
> @ Carrok_caked bxt
» @ Cheese_cakeS.bxt

» [E] Strawberry_cakeS0.bxt
»[ ] Rep_idio
o [ s$saFEss

Recipe folder and files structure
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Configuragdo e recuperagdo de receita

Na primeira execucao, o RCP cria uma pasta RECIPE no diretério do projeto atual no
cartao microSD card.

Ele também cria 10 subdiretdrios para cada conjunto de receitas com um nome
seguindo o valor de entrada CfgID (1a10). Se o valor de CfgID for 1, seré criada a
subpasta Rcp_ld01.

~ Osarquivos de receita sao entdo criados/gravados na pasta, com os nomes do
arquivo que correspondem ao valor de entrada do parametro RcpName do bloco de
fungdes RCP, conforme configurado no software Connected Components Workbench.
Cada conjunto de receitas pode conter até 50 arquivos de receita ou variagdes delas.
0s nomes de arquivos para arquivos de receita nao devem exceder 30 caracteres.

Vocé pode recuperar arquivos de receita a partir do cartao microSD usando
uma leitora de cartdo ou carregando e baixando os conjuntos de receita por
meio do software Connected Components Workbench.

Bloco de fungdes de receita (RCP)

O bloco de fun¢des RCP permite que um programa do usudrio leia os valores de
variavel a partir de um arquivo de dados de receita existente, que esta na pasta
de receita do cartao microSD e atualizar os valores de variaveis globais e locais
no controlador em tempo de execugio. O bloco de fun¢des RCP permite
também que o programa do usudrio grave valores de variavel de tempo de
execugao global oulocal a partir de um controlador menor no arquivo de dados

de receita no cartio microSD.

Enable

RWFlag

Cfgld

RcpName

Status

ErrorlD
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Tabela 48 - Parametros de entrada e saida RCP

Parametro

Tipo de

parametro Tipo de dados

Descricao

permitir

ENTRADA BOOL

Habilitagao da funcao de leitura/gravacao de receita.

Se a borda de subida (a habilitagao ¢ acionada de "baixo”
para “alto”), inicia o bloco de fungdes de receita e a
pré-condicao € a de que a Ultima operagao esteja
concluida.

RWFlag

ENTRADA BOOL

TRUE:
A receita grava as variaveis de dados nos arquivos de
receita no cartao microSD.

FALSE:
Areceita |é as varidveis de dados salvos do cartao
microSD card e atualiza estas variaveis de acordo.

Cfqld

ENTRADA USINT

Namero do conjunto de receita (1a10).

RcpName

ENTRADA STRING

Nome do arquive de dados de receita (maximo 30
caracteres).

Status

SAIDA USINT

Estado atual do bloco de fungdes de receita.

ErrorlD

SAIDA UDINT

Informagdes de identificagao do erro detalhado se a
leitura/gravacao RCP falhar.

Tabela 49 - Statusddo bloco de fungoes RCP

Cadigo de status | Descrigao

0 Status inativo da receita.

1 Status ocupado da receita.

2 Status bem-sucedido de conclusdo da receita.
3 Status de erro na conclusao da receita.

Tabela 50 - Erros do bloco de fungoes RCP

ID do erro | Nome do erro Descrigao
0 RCP_ERR_NONE Sem erro.
1 RCP_ERR_NO_SDCARD Nao ha cartao microSD.
Os arquivos de receita excedem o nimero maximo de
2 RCP_ERR_DATAFILE-FULL arquivos por pasta de conjunto de receita.
Erro ao acessar o arquivo de dados de receita no cartao
3 RCP_ERR_DATAFILE_ACCESS microSD card.
4 RCP_ERR_CFG_ABSENT Falta o arquivo de configuracao de receita.
5 RCP_ERR_CFG_ID Falta o Configure ID no arquivo de configuragao de receita.
0 recurso da operagao de receita vinculado a este Recipe ID é
6 RGP_ERR_RESOURCE_BUSY usado por outra operagao de bloco de fungdes.
7 RCP_ERR_CFG_FORMAT 0 formato do arquivo de configuragao de receita é invalido.
8 RCP_ERR_RESERVED Reservado.
9 RCP_ERR_UNKNOWN Ocorreu um erro nao especificado.
10 RCP_ERR_DATAFILE_NAME 0 nome do arquivo de dados de receita é invalido.
il RCP_ERR_DATAFOLDER_INVALID A pasta de dataset de receita é invalida.
12 RCP_ERR_DATAFILE_ABSENT Falta o arquivo de dados de receita.
13 RCP_ERR_DATAFILE_FORMAT Conteudo errado no arquivo de dados de receita.
" RCP_ERR_DATAFILE_SIZE 0 tamanho do arquivo de dados de receita é muito grande

(>4K)
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Enable(1)

Status(0)

246

IMPORTANTE  Erro de acesso do arquivo sera retornado durante a execugao do bloco
de fungoes RCP quando o cartao esta cheio.

Figura 22 - Diagrama de temporizagao do bloco de fungées de receita

‘Enable(1) Enable(1)
w :D:isable((]) 1 Disable(0)
o 'Errors)
‘ Succeed(2)
iBusy(l) Busy(l)
Idie(0) \dle(0) Idle{0)

IMPORTANTE  Execucao do bloco de fungdes RCP

Ha trés estados possiveis para o bloco de fungdes de receita: Idle, Busy,
Complete (Complete with Succeed e Complete with Error)

Para uma execucao de bloco de funcoes de receita, o status tipico
comeca de |dle, depois Busy e termina com Complete. Para acionar outra
execucao de bloco de fungoes, o status precisa retornar primeiro para
Inativo.

0 status Inativo muda para o status Ocupado somente quando o sinal de
entrada Habilitar estiver na borda de subida. 0 status Complete entra no
status Idle quando o sinal de entrada Enable for Disable status.

Os parametros de entrada RWFlag, Cfgld e RecpName somente sao
amostrados na borda de subida do parametro Enable input quando
comeca a execugao de um novo bloco de funcoes. Durante a execucao
do bloco de fungdes, os parametros de entrada de RWFlag, Cfgld e
RcpName sao blogueados e qualquer alteragao é ignorada.

Quando a execucao do bloco de fungoes é concluida, o status do bloco de
fungoes muda de Busy para Complete. Neste estagio, se a entrada Enable
for False, o status do bloco de fungées muda para Idle ap6s permanecer
na indicacao Complete por exatamente um tempo de varredura. Caso
contrario, o status do bloco de fungées é mantido como Complete até
que a entrada Enable mude para False.

0 nome do arquivo do bloco de fungdes de receita é compativel com no
maximo 30 bytes de comprimento e somente letras maiusculas e
mindsculas Aa a Zz, nimeros 0 a 9 e sublinhado (_).

0 parametro de entrada RcpName nao permite extensao de arquivo (por
exemplo,.txt) adicionada ao seu valor. 0 arquivo de dados de receita é
gravado no cartao microSD card com a extensao .txt.

Ha separadores entre cada variavel de dados no arquivo de dados de
receita, que € definido durante a configuragao no software Connected
Components Workbench. Os caracteres redundantes de tabulacao, espaco,
retorno de carro e alimentagao de linha sao estritamente proibidos.

Consulte Tipos de dados suportados para blocos de funcdes de registro

de dados e de receita na pagina 241.
Aspas nao sao permitidas em um grupo no arquivo de receita.
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Projetos de inicio rapido

Os exemplos de projetos de inicio rdpido a seguir oferecem instrugdes passo a

para blocos de funt;ﬁes de  passosobre como usar os blocos de fungdes de registro de dados e de receita no

registro de dados e de
receita

software Connected Components Workbench para gerar e gerenciar seus
arquivos de receita e de registros de dados.

Usar o recurso de registro de dados

Configurar registro de dados

Criar programa ladder de registro de dados

Criar e fazer download

Executar bloco de funcdes DLG

Carregar o arquivo de registro de dados

Configurar registro de dados

1. No software Connected Components Workbench, va até o painel
Properties para configurar seu registro de dados.

2. Selecione Data Log. Clique em Add Dataset para adicionar um dataset.
Observe que cada dataset serd armazenado no mesmo arquivo. Vocé
pode adicionar até 10 datasets por configuragao.

3. Clique em Add Variable para adicionar variaveis ao dataset. Vocé pode
adicionar até 128 varidveis a cada dataset.
Para este exemplo de projeto de inicio rapido, adicione as seguintes
variaveis que foram criadas anteriormente no dataset 1.

Variaveis locais

Nome da variavel Tipo de dados
data_bool BOOL
data_int8 INT
data_string STRING
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Real Time Clock
Embedded 0
Data Log
Recipe

- Metion

< New Auis >

< New Auis >

(=) Controller = | | Controller - Data Log
General
Startup/Faults
Serial Port - - -
USE Port Data Set List No.  Variable Name Variable Type
Ethernet DSETL il data_bool@Progl BOOL
Interrupts 2 data_int8@Progl INT
Modbus Mapping
2 data_string@Progl STRING

Criar programa ladder de registro de dados

p a 0

MName: Micro850

Progl-POU* & X

Devices | Trends
2 | e
=877 MicroB50*

E|§"=ﬂ Programs

E| Progl

2= Local Variables

= Global Variables
@l User-Defined Function Blocks
E-§1 User-Defined Functions

5 DataTypes

cfg_id

[ data_time_enable |

Enable

TSEnable

! CfglD

DLG_1
DLG
ENO

Status =

ErrorlD 4=

status

error

248

Execute o software Connected Components Workbench. Criar um
programa do usudrio para seu controlador Micro820.

Clique com o botao direito do mouse em Programs. Selecione Adicionar
novo LD: diagrama ladder. Nomeie o programa (por exemplo, Progr).

A partir de Toolbox, clique duas vezes em Direct Contact para adiciond-lo
alinha de programa.

k Poinker

lo{ Rung

Return

Jurnp

Eranch

Direct Cail

Reverse Coil

St Coil

Reset Coil

Pulse Rising Edge Cail

bdbddoO YD

Pulse Falling Edge Cail

-~
-

Direct Contack

Rewerse Contack

Pulse Rising Fdoe Contact

=

L
=

F

A partir de caixa de ferramentas, clique duas vezes em Block para
adiciond-lo a linha.

Na janela Block Selector exibida, digite DLG para filtrar o bloco de
fungdes DLG da lista de bloco de fungdes disponiveis. Clique em OK.

Publicacao da Rockwell Automation 2080-UM0O02M-PT-E - Abril 2022



Capitulo 11 Usando cartdes microSD

r.') Instruction Block Selector (Progl) .. L —— . LR o - &
DLG (2080-LC50-24QVE) &
Search DLG Show Paramehers'
~ MName Type Category - Comment |
|DLG ﬂ Data Log/Recipe  Sample and save values to data log
| |
4 >
Instance : DLG_1 *  (New)
[CTEN/ENO
oK Cancel
| " i

6. Crie as seguintes variaveis locais para seu projeto.

Project Organizer Mic

ERET EET ERET = ET T ET
DLG_1 DLG “ ReadMivrite  ~
=-€7 Micro850 EnDlg BOOL = Read/ vifrite =
-5l Programs cfgid USINT - Read/frite -
H E| Progl data_time_enable BOOL - Read/ vifrite =
{.T= Local Variables error UDINT - ReadMivrite  ~
= Global Variables status USINT - ReadMivrite -~
data_bool BOOL - Read/vidfrite =
-@l User-Defined Function Blocks . .
. y data_intd INT - Read/ vifrite =
User-Defined Functions data_string STRING - a0 Read/Mrite
Variaveis locais
Nome da variavel Tipo de dados
EnDlg BOOL
cfg_id USINT
data_time_enable BOOL
erro UDINT
status USINT
data_bool BOOL
data_int8 INT
data_string STRING

7. Atribua as variaveis aos pardmetros de entrada e saida DLG como segue:
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Progl-POU* & X

EnDlg DLG_1
|1 DLG
1 1 Enable ENO

[ data_time_enable | [ status

=t TSEnable  Status +=
cfg_ud ] [ error

CfglD ErrorlD 4=

Observacgao: para o parametro de entrada CfgID, vocé pode escolher uma
variavel predefinida escolhendo entre as Defined Words no software
Connected Components Workbench. Para isso, clique na caixa de entrada
CfgID. Na janela Variable Selector exibida, clique na guia Defined Words e
selecione as palavras da lista de palavras. Por exemplo, DSET1 que corresponde
a DSET1 na configuracdo de sua receita. Consulte a Figura 23.

Figura 23 - Escolha uma variavel predefinida

e Variable Selectar E@ﬂ
Name Type Global Scope Local Scope
DSET1 STRING R NAA R NAA -

User Global Variables - Micro850 | Local Variables - N/A | System Variables - Micro850 | 140 - Micro850 | Defined Words

([ v [cwmvom| Comen |
. ~ Bl ~ Bl

ENET = =
I . IRG_UPM1 1048576
. IRG_ENS 4096 |
. IRA_STIO 32768
IRG_STIT 5536

2
. DSET3 3
. DSET4 4
. DSETH 5
. DSETE 6
. DSET? 7
. DSETA 8
. DSETA 9
. DSET10 10
RCFT T
. RCP2 =
B pren = Controller « | Controller - Data Log
i General
Memory T ——
Startup/Faults Manage.. -
L i Senal Port
{ L USB Port Data Set List - No. Variable Name Variable Type
| Ethemnet DSET1 =] 1 data_bool@Progl BOOL
- Interrupts 2 data_intB@Progl INT
- Medbus Mapping
Hal Tiae Clack 3 data_string@Progl STRING
- Embedded VO
- Data Log
- Recipe
otion -
i~ < Mew Axis > =
L« New Axis > =
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Criar e fazer download

Apés configurar as propriedades de registro de dados, crie o programa e faga o
download no controlador.

Executar bloco de fungées DLG

Execute o bloco de fun¢des DLG. Observe que a saida Status vai de o (inativo)
para 1 (ativo) e 2 (concluido).

Progl-POU + X |IGIRTNS Micro850

" data_time_enable |

True
cfg_ud
1

Enable

DEGE]
DLG

TSEnable

CfglD

ENO

Status 4=

ErrorlD 4=

status

error

Carregar o arquivo de registro de dados

Vocé pode recuperar arquivos de registro de dados do cartao microSD usando
uma leitora de cartdo ou carregando os registros de dados por meio do

software Connected Components Workbench.

- Controller
General
Memory
Startup/Faults
Serial Port
USB Port
Ethernet
Interrupts
Modbus Mapping
Real Time Clock
Embedded VO
Data Log
Recipe
= Motion

< New Axis >

< New Axis >

1. Parausar o recurso de Upload, va para a se¢ao Properties de seu projeto
no software Connected Components Workbench.

2. Selecione Data Log. Clique em Manage e escolha Upload.

« | Controller - Data Log

rrmmm—|

Data Set List
DSETL

No.
1
2
3

Variable Name
dats_bool@Progl
date_int&@Progl
data_string@Progl

Variable Type
BOOL

INT

STRING

IMPORTANTE 0 bot&o Manage nao esta disponivel no modo DEBUG. E necessario parar

0 modo DEBUG para usar o botao Manage para carregar os arquivos de
registro de dados. Recomenda-se carregar os arquivos de registro de
dados no modo de programa por motivos de desempenho e de bogueio
de arquivo.

3. Apartir dajanela Upload que é exibida, selecione a data dos arquivos de
registro de dados que deseja carregar. E possivel carregar registros de
dados do més inteiro clicando no botao Whole Month.
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252

r

Upload Data Log from Controller £ @1
Select Date(s):
4 March, 2019 » Search Result:
Su Mo Tu We Th Fr Sa Upload Files

24 25 % 27 28 1 2

T L If file exists on destination: | Overwrite file v|

0 11 12 13 14 15 16

17 18 13 20 21 3 Destination: ChUsers\slee\Documents\COW\Micro850
24 25 2% 27 X X N SDATALOG

31 1 2 3 4 5 6

Whole month

4. Se 0 arquivo ja existir na sua pasta de destino, escolha entre Overwrite

file, Skip file ou Preserve both files.

5. Clique em Upload. A barra de progresso informa se o carregamento foi

bem-sucedido ou n3o.

IMPORTANTE  Nao remova o cartao microSD do slot enquanto os dados estao sendo

gravados ou recuperados do cartao. As operagoes de gravacao e de
leitura em andamento sao indicadas pelo LED de status do SD piscando.

IMPORTANTE  Para uma melhor gestao do arquivo de registro de dados, € possivel usar

uma ferramenta de terceiros ou DOS CMD para mesclar todos os
arquivos de registro de dados em um Gnico arquive e importar como um
arquivo CSV em Excel.

Use o recurso Receita

Configurar receitas

Criar o programa ladder de Receita

Criar e fazer download

Executar o bloco de funcées RCP

Carregar arquivos de receita
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Configurar receitas

1. No software Connected Components Workbench, va até o painel
Properties para configurar a receita.

2. Selecione Recipe. Clique em Add Recipe para adicionar uma receita.
Observe que cada receita serd armazenada em arquivos separados. Vocé
pode adicionar até 10 receitas por configuragao.

3. Clique no botao Add Variable para adicionar variaveis a receita. Vocé
pode adicionar até 128 variaveis a cada receita.
Para este exemplo de projeto de inicio rapido, adicione as seguintes
variaveis criadas anteriormente em RCP 1:

Variaveis locais

Nome da variavel Tipo de dados
data_bool BOOL
data_int8 INT
Contreller + | Controller - Recipe
- General =
Q‘Q:F’t"ui’ffﬁu‘ts @@ [ Add Variable H Delete Variable Manage.. =
- Serial Port
USE Port Recipe List No.  Variable Name Variable Type
. Ethemet == 1 | data_bool@Pragl BOOL
- Interrupts RCP2 2 data_int8@Progl INT
- Modbus Mapping
- Real Time Clock
- Embedded 1O
- Data Log
.- Recipe
Mation 2
o < New fods » =
< Mew Aods > - -

Criar o programa ladder de Receita

write ] [ status

cfg_id ] [ error
=+ CfglD ErrorlD 4=
recipe_file ]
=t FileName
EnDlg RCP_2
| RCP
3 1 | Enable ENO
read ] [ status

=+ R\n/Flag Status 4=
cfg_id? ] [ error
=+ CfglD ErrorlD 4=
recipe_file? ]

=t FileName

1. Execute o software Connected Components Workbench. Criar um
programa do usudrio para seu controlador Micro820.

2. Clique com o botao direito do mouse em Programs. Selecione Adicionar
novo LD: diagrama ladder. Nomeie o programa (por exemplo, Progi1).
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3. Em Toolbox, clique duas vezes em Direct Contact para adiciond-lo a
primeira linha de programa.
Toolbox
k Painter
}0{ Fung
== Return
<> Jump
TIJ Eranch
-F Direct Cail
& Reverse Coil
B Set ol
B Reset Cail
-FF  Pulse Rising Edge Coil
i Pulse Faling Edge Coil
4F Direct Contact
4+ Reverse Contact
Jdpk__Pulse Bising Foe Contack
4. Apartir de caixa de ferramentas, clique duas vezes em Block para
adiciona-lo a linha.
5. Najanela Block Selector exibida, digite RCP para filtrar o bloco de
fungoes Recipe da lista de bloco de fungdes disponiveis. Clique em OK.
r.‘) Instruction Block Selector (Prog2) .. L e— . L - — ﬁ
RCP (2080-LC50-24QVB) A
Search RCP Show Parameters|
Name Type Category Comment
| rep {F Data Log/Recipe  Recipe management
4 >
Instance : RCP_1 *  (New)
[CTEN/ENO
OK Cancel
6. A partir da Toolbox, clique duas vezes na linha para adicionar outra linha.
Adicione um contato direto e um bloco de fun¢des RCP a esta segunda
linha seguindo as etapas3as.
8. Crie as seguintes variaveis locais para seu programa, além das que ja
foram criadas para o registro de dados.
recipe_file STRING a0 "MyFirstRecipe™ ReadMirite -
recipe_file2 STRIMG a0 “hySecondRecipe™ ReadMrite -
cfg_id2 USINT 2 ReadMirite -
read BOOL FALSE ReadMirite -
witite BOOL TRUE ReadMirite -
+ RCP_1 RCP Read/Vifrite =
+| RCP_Z RCP Read/vifrite =
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Variaveis locais

Nome da variavel Tipo de dados
recipe_file STRING
recipe_file2 STRING
cfg_id2 USINT

ler BOOL

write BOOL

9. Atribua as variaveis aos parametros de entrada e saida RCP como segue:

Linha de programa 2

Linha de programa 3

3

status

error

EnDig RCP_1
|1 RCP
1 | Enable ENO
write
=t RWFlag Status +=
cfg_id
=t CfglD ErrorlD 4=
recipe_file
=t FileName
EnDlg RCP_2
|1 RCP
1 | Enable ENO
read
=t RWFlag Status g=
cfg_id2 ] [
=t CiglD ErrorlD 4=
recipe_file2 ]
=t FileName

status

error

Observagao: para o parametro de entrada CfgID, vocé pode escolher uma
variavel predefinida escolhendo entre as Defined Words no software
Connected Components Workbench. Para isso, clique na caixa de entrada
CfgID. Na janela Variable Selector exibida, clique na guia Defined Words e
selecione as palavras da lista de palavras. Por exemplo, RCP1 que corresponde

a RCP1 em sua configuragio de receita. Consulte a Figura 24.
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Figura 24 - Escolha uma variavel predefinida

[ B
B Variable Selector = % & e
Name Tpe oo Localoone .
RCP1 STRING »  N/A -~ A -
Local Variables - N/A | System Variables - Micro850 | 1/0 - Micro850 | Defined Words (o]

Er

([ wou [ ewmion] Comen |
II =T A5 - Er

IRE_H5CO 32

- Controller
- General
Memory
Startup/Faults
Serial Port
- USB Port
- Ethemet
~Internupts
- Modbus Mapping
- Real Time Clock
Embedded I'D
Data Log
Recipe
- Motion
L« New Asis > =
SRLELNEL

= Controller - Recipe

Manage.. ¥

Recipe List No.  Variable Name Varisble Type

[ e 1 dstaboci@brogl sooL

2 data_intB@ Progl INT

Criar e fazer download
Apés configurar a Receita, crie o programa e faga o download no controlador.
Executar o bloco de funcées RCP

Execute o bloco de fung¢des RCP. Observe que a saida Status vai de o (inativo)
para 1 (ativo) e 2 (concluido).
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EnDlg RCP_1
RCP
| | Enable ENO
write ] [ status
True =t RwFlag Status 4= 2
cfg_ud ] [ error
T dchiD ErroriD 4= u
recipe_file ]
"MyFirstRe..  LISiehame
EnDlg RCP_2
RCP
3 | | Enable ENO
read ] [ status
False | RiFlag o 2
cfg_id? ] [ error
2 4ChiD ErroriD 4= u
recipe_file? ]
"MySecond.. LLEijehame

Carregar arquivos de receita

Vocé pode recuperar arquivos de receita a partir do cartao microSD usando
uma leitora de cartdo ou carregando os arquivos de receita por meio do
software Connected Components Workbench..

1.

Upload Recipe from Controller

Para usar o recurso de Upload, va para a se¢do Properties de seu projeto
no software Connected Components Workbench.

Selecione Recipe. Clique em Manage e escolha Upload.
Através do botao Manage, é possivel também escolher entre fazer
download e excluir os arquivos de receita.

A partir da janela Upload que é exibida, selecione o lote de arquivos de
receita que deseja carregar.

Select Recipe(s):
1 213 4 5 6 i 8 9 |10

Search Result:

| Upload Details

l If file exists on destination: | Overwrite file -

Destination: C:\Users\sleg\Documents\CCW\Micro850\RECIPE

Se 0 arquivo j4 existir na sua pasta de destino, escolha entre Overwrite
file, Skip file ou Preserve both files.

Clique em Upload. A barra de progresso informa se o carregamento foi
bem-sucedido ou nao.

IMPORTANTE  Nao remova o cartao microSD do slot enquanto os dados sao gravados

ou lidos do cartao. As operagdes de gravacao e de leitura em andamento
sao indicadas pelo LED de status do SD piscando.
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Um arquivo de cabegalho de receita serd salvo com as receitas carregadas.
Documents library
Recipe
Mame “ Date modified Type Size
| Rep_idol 06/11/2013 2:40PM  File Folder
i 3 0611 3 2:42 PM exk Document
-
File Edit Format Yiew Help
FCFLl,data_string@Progl,data_bool@Progl
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Mapeamento Modbus para Micro800

Todos os controladores Micro800 (com exce¢do dos modelos Micro810 de

12 pontos) suportam Modbus RTU por meio da porta serial incorporada, nao
isolada. O médulo plug-in de porta serial isolada 2080-SERIALISOL também
suporta Modbus RTU. Sao suportados os Modbus RTU mestre e escravo. Ainda
que o desempenho possa ser afetado pelo tempo de varredura do programa, os
controladores de 48 pontos podem suportar até seis portas seriais (uma
incorporada e cinco plug-in), e, consequentemente, seis redes Modbus
separadas.

Além disso, os controladores Micro850 e Micro870 suportam o cliente/servidor
do Modbus TCP por meio da porta Ethernet.

Configuracao Endian

O protocolo Modbus é do tipo big-endian, pois o byte mais significativo de
uma palavra de 16 bits é transmitido primeiro. O Micro800 também é do tipo
big-endian, portanto, a ordem dos bytes n3o precisa ser invertida. Para os
tipos de dados do Micro800 superiores a 16 bits (por exemplo, DINT, LINT,
REAL, LREAL), podem ser necessarios multiplos endere¢cos Modbus, mas o
byte mais significativo é sempre o primeiro.

Espaco de endereco de mapeamento e tipos de dados suportados

Como o Micro800 usa nomes de variaveis simbdlicos em vez de enderecos de
memoria fisica, um mapeamento de nome de variavel simbdlica do para
enderecamento Modbus é suportado no software Connected Components
Workbench, por exemplo, InputSensorA é mapeado para o enderego
Modbus 100001.

Por padrao, o Micro8oo segue um enderegcamento de seis digitos especificado

na mais recente especificacao de Modbus. Por conveniéncia, conceitualmente

o enderego Modbus é mapeado com as seguintes faixas de enderegos. A tela de
mapeamento do Connected Components Workbench segue esta convengao.
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Tabela 51 - Tabela de mapeamento

0 - Bobinas 1- Entradas discretas 3 - Registros de entrada 4 - Registros de suporte
Tipo de dados varidveis 000001 a 065536 100001 a 165536 300001 a 365536 400001 a 465536
Compativel mﬁ::: 3tilizado Compativel EZTI%I:: ::tilizado Compativel Elgfiilrscﬂtilizado Compativel ﬁl::t:lilrsqztilizadn

BOOL Y 1 Y 1

SINT Y 8 Y 8

BYTE Y 8 Y 8

USINT Y 8 Y 8

INT Y 16 Y 16 Y 1 Y 1

UINT Y 16 Y 16 Y 1 Y 1

WORD Y 16 Y 16 Y 1 Y 1

REAL Y 32 Y 32 Y 2 Y 2

DINT Y 32 Y 32 Y 2 Y 2

UDINT Y 32 Y 32 Y 2 Y 2

DWORD Y 32 Y 32 Y 2 Y 2

LWORD Y 64 Y 64 Y 4 Y 4

ULINT Y 64 Y 64 Y 4 Y 4

LINT Y 64 Y 64 Y 4 Y 4

LREAL Y B4 Y 64 Y 4 Y 4
NOTA: Strings nio s3o suportadas.
Para tornar mais facil o mapeamento de variaveis para enderegcos Modbus de
cinco digitos, a ferramenta de mapeamento do Connected Components
Workbench verifica o nimero de caracteres inseridos para o enderego
Modbus. Se apenas cinco digitos s3o inseridos, o endereco é tratado como um
endere¢o Modbus de cinco digitos. Isso significa que as entradas discretas sdo
mapeadas de 00001 a 09999, as bobinas s3o mapeadas de 10001 a 19999, 0s
registros de entrada s3o mapeados de 30001 a 39999, e os registros de suporte
sao mapeados de 40001 a 49999.
Exemplo 1, PanelView 800 IHM (mestre) para Micro800 (escravo)
A porta serial incorporada é destinada para uso com IHMs que usam
Modbus RTU. A distancia maxima de cabo recomendada é de 3 metros.
Use o mddulo plug-in de porta serial 2080-SERIALISOL se for necessario ter
distancias maiores ou mais imunidade a ruido.
ATHM é tipicamente configurada para mestre e a porta serial incorporada
Micro800 é configurada para escravo.
A partir dos ajustes de parimetro de comunicag¢des padrao para um
PanelView 800 IHM (PV800), existem trés itens que devem ser verificados ou
modificados para ajustar as comunicagdes do PV800 para o Micro80o.
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1. Mude de DF1 para protocolo Modbus.

Frotocol
@ serial |M0dbus v|

O Ethernet

Driver USB / Ethernet

lse Ethernet Encapsulation: O

PanelView Component Settings

“wirite Optimization

Port | Baud Rate Data Bits
RS232 19200 a

Controller Settings

| Add Controller | | [elete Selected Controllerz) |
Sort by |Name V| |Ascending V|
Name | Controller Type Address Timing

2. Defina o enderego do escravo Micro800 para que combine com a
configuragao da porta serial para o controlador.

Settings

Zero based addressing:

Zero based addressing within registers:
Holding register hit mask writes:

Modbus function 06 for single register writes:
Modbus function 05 for single coil writes:
Default Modbus byte order:

Firstward low in 32 bit data types:

First Dwword low in 64 bit data types:

Modicon bit ardering ¢bit 0 is MSB):

OFFEEEEOEAE

3. Desative tags em erro. Isso serve para evitar a necessidade de ligar e
desligar o PV800 quando novos mapeamentos de Modbus forem
descarregados do software Connected Components Workbench para o
controlador Micro8oo.

Modbus TCP Deactivate tags on illegal
Framing

|

Exemplo 2, Micro800 (mestre) para inversor de frequéncia
PowerFlex 4M (escravo)

A seguir estdo as caracteristicas gerais das etapas a ser realizadas para a
configura¢ao de um inversor de frequéncia PowerFlex 4M. Os nimeros de
parimetro listados nesta se¢ao sao para um PowerFlex 4M e serdo diferentes se
vocé estiver usando um outro inversor de frequéncia de Classe 4 PowerFlex.
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Tabela b2 - Parametros

Nome do parametro Nuamero do parametro
4M 4 [s0 40P |400 |400N | sooP

Start Source P106 P36

Referéncia de velocidade P108 P38

Comm Data Rate €302 A103 C103

Comm Node Addr C303 A04 C104

Comm Loss Action C304 A105 C105

Comm Loss Time C305 A06 106

Comm Format C306 07 C102

« Conecte 01203-USB ao inversor PowerFlex e ao computador.

« Inicie o software Connected Components Workbench, conecte ao
inversor e defina os parimetros.

Para configurar o PowerFlex 4M, siga as seguintes etapas:

1. Clique duas vezes no PowerFlex 4M se ainda n3o estiver aberto no
software Connected Components Workbench.

2. Clique em Connect.

No navegador de conexao, expanda o driver AB_DF1 DH+™.
Selecione AB DSI (porta PF4) e clique em OK.

4. Umavez que o inversor esteja conectado e tenha sido lido, selecione o
assistente de partida e mude os seguintes itens. Selecione Finish para
salvar as mudangas para o inversor.

+ Selecione a Porta Comm como a referéncia de velocidade. Defina P108
[Speed Reference] para 5 (Porta Comm).

« Defina Start Source para Comm Port. Defina P106 [Start Source] para
5 (Comm Port).

« Padroes para as entradas remanescentes
« Aceite os padrdes para as restantes e clique em Finish.
5. Selecione Parameters na janela do Connected Components Workbench.

Connected Components Workbench

Fle Edit Wew Bulld Debug Tools Communications Window Help

D - bl | % 2 [ - 53 |5 o p@ o .
Project Organizer -4 x PowerFlex 4r1_1
Mame: PFSStart Up

2l
Il

: | PowerFlex 4M o=
B coerflex a_1 Disconnect

STUL

t = (i ] W 0 o

Upload | Parameters fProperties \Wizards Faults Resat M

e*see
] . e ]
6. Ajanela de parametros se abre. Redimensione-a para visualizar os
parimetros. A partir dessa janela, é possivel visualizar os valores de
dados definidos dos pardmetros.

Harameter | ISt - Pawertler aM_|

= Marme vaue Lt Internal Value Defait Mn
> | 1 Cutput Freg Do Hz 2 .0 0.
2 Commanded Freq a0 Hz D 0.0 0.0
3 Cutput Current o.oa L o 0.00 0.00
4 Cutput Yoltage o0 ¥ D oD 0.0
5 DC Bus Yoltage 318 ¥ 314 a o
B Crive Status QD00000000000010 2 000000000000, . | 0003000000000,
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7. Apartir dajanela de parimetros, mude os seguintes parimetros para
definir as comunicag¢oes para Modbus RTU, de forma que o inversor
PowerFlex 4M se comunique com o Micro830/850/870 via comunicagao
Modbus RTU.

Tabela 53 - Parametros Modbus RTU

- . Ajuste de
Parametro Descrigao parametro
302 Com Data Rate (Baud Rate) 4 =19.200 bps 4
€303 Communication Node Address (a faixa de endereco é 1a127) 2
C304 Com Loss Action (Agao tomada quando ha perda de comunicagéo) 0 = Falha 0
com parada por inércia

305 Com Loss Time (Tempo restante na comunicagao antes de tomar a agao 5
definida em C304) 5 s (Max. 60)

306 Com Format (dados/paridade/parada) RTU:8 Bit de dados, nenhuma 0
paridade, 1bit de parada

8. Desconecte as comunicagoes e salve seu projeto.

Powerflex 4M_1

- PowerFlax 4M

! | a # @ @ EH @
Jmwnloes  Upload  Parameters Propertes  Wizerds Feults Reset Manual Help
- N
T aeee -

9. Desligue a alimentagio para o inversor até que a tela do PowerFlex 4M
fique completamente vazia, entdo recupere a alimentagdo para o
PowerFlex 4M.

Agora o inversor esta pronto para ser controlado pelos comandos de
comunicagiao do Modbus RTU iniciados a partir do controlador
Micro830/850/870.

Dispositivos Modbus podem ser baseados em o (0s registros sao numerados a
partir de 0), ou baseados em 1 (os registros sio numerados a partir de 1).
Quando inversores de classe 4 PowerFlex sao usados com controladores da
familia Micro800, os enderecos de registro listados nos manuais do usudrio do
PowerFlex precisam ser compensados por n+1.

Por exemplo, a palavra de comando légico estd localizada no enderego 8192,
mas seu programa Micro800 precisa usar 8193 (8192+1) para acessa-la.

EXEMPLO: Endereco Modbus (valor n+1 mostrado)

8193 Palavra de comando ldgico (parar, iniciar, jog e assim por diante)
8194 Palavra de referéncia de velocidade

formato xxx.x para 4/4M/40, onde 123" =12,3 Hz

formato xxx.xx para 40P/400/400N/400P, onde "123" =1,23 Hz

8449 Palavra de status logico (ler, ativar, falha e assim por diante).

8452 Palavra de realimentagao de velocidade (usa 0 mesmo formato da referéncia de velocidade)
8450 Palavra de codigo de erro

(n+1) Para acessar o parametro
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Se o respectivo inversor PowerFlex suporta o cédigo de fungao Modbus

@ 16 pré-selecionado (gravacao) multiplos registros, use uma mensagem
de gravagao simples de comprimento “2” para gravar o comando l6gico
(8193) e a referéncia de velocidade (8194) ao mesmo tempo.

Use um cddigo de fungao simples 03 ler registros de suporte com um
comprimento “4" para ler o status logico (8449), codigo de erro (8450), e
realimentacao de velocidade (8452) ao mesmo tempo.

Consulte o respectivo manual do usudrio do inversor PowerFlex de classe 4
para mais informagdes sobre o enderecamento Modbus. (Consulte o apéndice
E - Protocolo Modbus RTU, na publicagio 22C-UMool1.

Desempenho

O desempenho do MSG_MODBUS (Micro800 é mestre) é afetada pela
varredura do programa porque as mensagens sao executadas quando a
instrugdo da mensagem é executada em um programa. Por exemplo, se a
varredura do programa é 100 ms e s3o usadas seis portas seriais, entao o
maximo tedrico de portas seriais é de 60 mensagens/segundo total. Esse
maximo tedrico pode nio ser possivel porque o MSG_MODBUS é um protocolo
de solicitagao/resposta mestre/escravo, portanto o desempenho é afetado por
diversas varidveis, como o tamanho da mensagem, a baud rate e o tempo de
resposta do escravo.

O desempenho do Micro8oo quando recebe mensagens de solicitagoes Modbus
(Micro800 é escravo) também é afetado pela varredura do programa. Cada
porta serial é executada somente uma vez a cada varredura do programa.
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Inicio rapido

Este capitulo descreve algumas tarefas comuns e instrugdes de inicio rapido que
tém o objetivo de lhe proporcionar familiaridade com o software Connected
Component Workbench. Os seguintes guias rapidos estao incluidos:

Topico Pagina
Faga o upgrade flash do firmware de seu Micro800 265
Estabelega comunicagdes entre RSLinx e um controlador Micro830/Micro850/ 7
Micro870 por USB

Configure a senha do controlador 275

Use o contador em alta velocidade 278
Forgando E/S 289

Usar alteragao do modo de operagao 291

Fat;a 0 upgrade flash do Este inicio rapido lhe mostrard como atualizar o firmware para um

firmware de seu Micro800 controlador Micro8oo usando o software Connected Components Workbench,
Vversao 10 ou posterior.

A partir do Software Connected Components Workbench release 10 em diante,
ha duas opgdes que vocé pode selecionar quando atualiza o firmware:

« Fazer Upgrade ou Downgrade — Esta op¢ao mantém a configuragio
existente do controlador, configura¢des de Ethernet e senha.

« Reset — Esta opgao limpa a configuragao existente do controlador, as
configuragdes de Ethernet e a senha.

O procedimento para atualizar o controlador é similar para ambas as opgoes.

configuragoes de Ethernet e da senha somente esté disponivel quando
se atualiza a revisao do firmware 10 para a mesma revisao ou posterior.
Se for atualizar da revisao do firmware 10 para 9 ou anteiror, ou atualizar
da revisao do firmware 10 a partir de uma revisao anterior, a
configuragao existente do controlador, as configuragdes de Ethernet e a
senha serdo removidas.

2 ATENGAO: A manutencdo da configuragao existente do controlador, das

IMPORTANTE  Se vocé esqueceu a senha para o controlador, use a opgao de Reset para
remover a senha.

Em controladores Micro850 ou Micro870, os usudrios podem usar o upgrade
flash em seus controladores por meio da porta ethernet, além da USB.

IMPORTANTE  Para atualizar seu controlador com sucesso por USB, conecte somente
um controlador ao seu computador, e ndo realize a atualizacao em uma
maquina virtual como VMware.
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IMPORTANTE  Nao ha suporte para atualizacao de flash via USB usando o software
FactoryTalk Linx com um sistema operacional de 32 bits. Use um
sistema operacional de 64 bits ou o software RSLinx Classic.

Para comegar, execute o software Connected Components Workbench:

1. No menu, selecione Device — Update Firmware — Upgrade or Downgrade...
Ou entdo, no Project Organizer, clique com o botao direito no
controlador e selecione Update Firmware — Upgrade or Downgrade...

Device | Tools Communications Window  Help
W Configure F = ; ®, Disconnected ~ %y &, |

& Build

| Setup Connection Path

®  Connect... F7
4. Download...
| 1. Upload...
Update Firmware 4 Upgrade or Downgrade...
! Run Mode Change 3 Reset...

2. Se seu projeto ndo tiver um caminho da conexao para o controlador, a
caixa de didlogo do navegador de conexdo aparece. Selecione seu
controlador, entdo clique em OK.

Connection Browser L@éj

Autobrowse Refresh

= Workstation, APSGSGP2QKBG25
@-,5?5 Linx Gateways, Ethernet
-2 2080-REMLCD._16, DFL
@5 AB_DF1-1, DF1
&5 AB_ETHIP-1, Ethernet
@- AB_VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis
== 5]
-4 16, Micro850, 2080-LC50-480BE

3. Nacaixa de didlogo Upgrade or Downgrade Firmware, selecione a
revisao-alvo desejada para atualizar o controlador.

Upgrade or Downgrade Firmware R R “

2080-LC50-48QBB Serial Mumber: 60710:C00
Connection Path:  APSGSGP2QKBG2S!IAB_VBP-1\16 Change

.. J 1 Current Revision: 10.011
I\?'::— 3k Target Revision:
10.011
Get the firmware files online [ Update H Cancel H Help

%

Se a revisdo do firmware desejada nio for exibida na lista do menu, é
possivel fazer o download da revisdo do firmware clicando no link “Get
the firmware files online”.

Vocé também pode mudar o caminho da conex3ao clicando no link
“Change”.

4. Quando tiver confirmado as configuracdes, clique em Update para
comecar a atualizagio do controlador.
O progresso da atualizagio é mostrado na caixa de didlogo.
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Upgrade or Downgrade Firmware L R "

2080-LC50-48QBB Serial Mumber: 60710:C00
Connection Path:  APSGSGP2QKBG2SIAB_VBP-1\16 Change

Current Revision: 10,011

B-Ezh |

— hodnibin Target Revision: 10,011

Get the firmware files enline

Update Firmware Progress

Transmitting update 2 of 4 block 856 of 1423

-

1. Failure to maintain power and communications to the device during update may render the device ingperable.

S

5. Depois que a atualizagio termina, o status é mostrado na caixa

<z
de didlogo.
Upgrade or Downgrade Firmware R R “
2080-LC50-48QBB Serial Mumber: 60710:C00
Connection Path:  APSGSGP2QKBG2S!IAB_VBP-1\16 Change
.. J 1 Current Revision: 10.011
i T Target Revision: 10,011 v|
Get the firmware files online [ Update H Cancel H Help
i
Update Firmware Progress
Update Succeeded
=3 -

IMPORTANTE  Apds controlar a atualizagao do controlador, alguns cartées microSD
podem nao ser detectados. Remova e insira o cartao microSD ou realize
o ciclo de alimentagao no controlador se este problema for encontrado.

Atualizagao flash a partir do cartao MicroSD

Com o software Connected Components Workbench versao 12 ou posterior e o
plug-in de cartao microSD para controladores Micro800, vocé pode atualizar
seu controlador Micro830, Micro850 e Micro870 a partir do cartao microSD,
além de usar o ControlFLASH. Este é um processo de duas etapas — primeiro
vocé precisa transferir o firmware para o cartao microSD usando o SD Card
Utility, depois precisa editar o arquivo ConfigMeFirst.txt para iniciar o
processo de atualizacio flash. Consulte as instrugdes a seguir para executar a
atualizagdo a partir do cartao microSD.
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Etapa 1- Transferir o firmware para o cartio microSD
1. Execute o software Connected Components Workbench.
2. Clique em Ferramentas — SD Card Utility.

Tools | Communications Window Help
:5"_ DeviceMet Node Cormmissioning...
£% 5D Card Utility
External Tools...
Import and Export Settings...
Options...

Ajanela do SD Card Utility é exibida.

(% SD Card Utility

Firmware Selector

Catalog:

Revision:

Sizes

3. Selecione a letra da unidade que aponta para o cartao microSD no seu

computador na lista de menu.
Vocé pode verificar a letra da unidade olhando no Windows® Explorer.

Para este exemplo, o cartdo microSD usa a unidade de letra “G”.

[E=8 EoR )
OU |j‘5 b i b - |é, ‘ | Search Computer o]
Organize ~ System properties Uninstall or change a program Map network drive > Bz~ 0B @
- B : -
T Favorites — 4 Hard Disk Drives (1)
B Desktop Local Disk (C)

& Downloads =
910 GB free of 29.9 GB

m

= Recent Places

4 Devices with Removable Storage (3)

i Libraries &
3 Documents E‘y Floppy Disk Drive (As) @ DVD RW Drive (D:)
J? Music e
=] Pictures Removable Disk (G:)
B videos _ \ ™M 145 GBfrecof 148 GB )

4. Selecione o nimero do catalogo do seu controlador Micro82o0.

Select SD card: G\ x

Firmware Selector -|

Catalog:

—_
_| 2080-LCT0-24AWB
Ccvicion ﬂzoso-Lcm-zaQBB
SVISION: | T 2080-LCT0-24QWE

Size:
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5. Selecione a versio do firmware com a qual deseja atualizar seu
controlador Micro8oo.

Select SD card: G x |
Firmware Selector |
Catalog: [ 2 .| 2080-LCT0-240BB A |
Revision: A
12.011
Size:

Alista de versdes do firmware é instalada juntamente com o software
Connected Components Workbench. Se vocé desejar uma revisio que
nio estd listada, faga o download do firmware do Product Compatibility
and Download Center (PCDC) em rok.auto/pcdc e instale o kit
ControlFLASH incluido.

IMPORTANTE Vocé deve fazer login no site da Rockwell Automation antes de
fazer o download da versao do firmware.

Feche e inicie novamente o software Connected Components
Workbench, em seguida, abra novamente o SD Card Utility. A revisao,
agora, deve aparecer na lista.

6. Clique em Transferir.
O arquivo é copiado para o cartdo microSD.

Copying items 4 ( 19.4 KB ) to G\

1\ Firmware transfer completes successfully.

7. Feche o SD Card Utility e continue com a préxima etapa para editar o
arquivo ConfigMeFirst.txt.
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Etapa 2 - Editar o arquivo ConfigMeFirst.txt

Para atualizar o controlador com o firmware que vocé transferiu para o cartdo
microSD, é necessario editar o arquivo ConfigMeFirst.txt com os ajustes
listados abaixo. Estes ajustes devem ser adicionados no inicio do arquivo.

Tabela 54 - Novos ajustes de configuragao de ConfigMeFirst.txt para atualizacao flash

Ajuste de parametro Faz efeito em... Descricao

Configuragao da atualizagao do firmware

Local do caminho de arquivo da versao do firmware no
[FWFILE] Energizacao cartao microSD. 0 local padrao esta no seguinte formato:
firmware\<catalog number>\<filename of firmware>

Define se deve atualizar ou rebaixar o firmware do
controlador da versao atual.
0 = Atualizar o firmware; 1= Rebaixar o firmware

[FWDOWN] Energizacao IMPORTANTE: A atualizagao do firmware acontecera se o
ajuste do parametro [FWFILE] apontar para uma versao
mais nova do arquivo do firmware em comparagao com o
firmware atual no controlador, independentemente do
ajuste do parametro [FWDOWN].

Exemplo de arquivo ConfigMeFirst.txt para Flash Upgrade

MJ ConfigMeFirst.tat - Notepad o | B X3

File Edit Format View Help
[FWFILE = firmware'2080-LC70-24QBBA\2080-LC70-24QBBA_12_011. nvs]
[FWDowWN 0]

[END]

Depois de ter editado o arquivo, insira o cartao microSD no controlador.
Realize o ciclo de alimentag¢ao no controlador e o processo de atualizagdo sera
iniciado. Observe que o LED de status SD nao piscard quando a atualizagio do
firmware do cartao microSD estiver em andamento.

Ao usar o software ControlFLASH para fazer o downgrade do firmware de um
controlador Micro830 ou Micro850 série B para a versao do firmware 10.011, 0
programa relata um erro e falha no estagio inicial. No entanto, ao atualizar um
controlador Micro800 usando o cartao microSD com uma revisao de firmware
que nio é compativel com a série, as falhas graves do controlador. Nao hd
nenhum cédigo de erro relatado depois de ter ciclado a alimentagao do
controlador. O controlador mantém o firmware antigo.

Tabela 55 - Descricao do indicador de status de falha

Estado Indica
Vermelho sdlido Falha
Verde intermitente Operagao

Para obter uma lista de compatibilidade do firmware e da série, consulte as
notas da versao para a versao do firmware 11.011 ou posterior no Product
Compatibility and Download Center (PCDC) em rok.auto/pcdc.
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Estabeleca comunicagoes
entre RSLinx e um
controlador Micro830/
Micro850/Micro870 por USB

Este inicio rapido mostra como fazer o RSLinx® RSWho se comunicar com um
controlador Micro830, Micro850 ou Micro870 via USB. Os controladores
Micro830, Micro850 e Micro870 usam o driver AB VBP-x.

RSLinx Classic é instalado como parte do processo de instalagao do software
Connected Components Workbench. A versao minima do RSLinx Classic com
suporte total do controlador Micro8o0 é a 2.57, build 15 (langada em marco

de 2011).

1. Energize o controlador Micro830/Micro850/Micro870.

2. Encaixe o cabo USB A/B diretamente entre seu PC e o controlador
Micro830/Micro850/Micro870.

3. O Windows deve detectar o novo hardware. Clique em No, not this time e
entdo clique em Next.

Found New Hardware Wizard

Welcome to the Found New
Hardware Wizard
“windows will zearch for curent and updated software by

looking on pour computer, on the hardware installation CO, or on
the Windows Update ‘Web site [with your permission).

Read our privacy policy

Can Windows connect to 'Windows Update to search for
software?

ez, this time only
ez now and every time | comnect 2 device
@ Mo, rot thiz time

Click Mest to continue,

< Back Cancel |

4. Clique em Install the software automatically (recomendado) e, entao,
clique em Next.

Found New Hardware Wizard

%

Thig wizard helpg pou install zoftware for:

R ockwell Automation USE CIP

f\') If your hardware came with an installation CD
&2 or floppy disk. insert it now.

‘what do you want the wizard to do?

@ Inztall the zoftware automatically [Fecommended)
7 Inztall from a list o zpecific location [Advanced)

Click Mext to continue.

< Back I Mext > I Cancel

5. O assistente procura o novo hardware.
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Please wait while the wizard searches. .. ::}5

@ Rockwell Automation USE CIP

< Back | et > I Cancel |

6. Clique em Finish quando o assistente completar a instalagao.

Found New Hardware Wizard

Completing the Found New
Hardware Wizard

%

The wizard has finished instaling the saftware for:

% R ockwel Automation USE CIP

Click. Finish to close the wizard.

< Back I Finish I Canzel |

7. Abra o RSLinx Classic e execute RSWho clicando no icone d .

Se o arquivo EDS adequado estiver instalado, o controlador Micro830/
Micro850/Micro870 deve ser identificado de modo apropriado aparecer
tanto no driver Virtual Backplane (VBP) e no driver USB, que foi criado

automaticamente.
R RSLinx Classic Gateway - [RSWho - 1] =[=[E3
=% Fle Edit Wiew Communications Station DDE/OPC Security ‘Window Help - 8 x
= & S8 K2
v Autobrowse | 2p Browsing - node O found
-3 AB_WEP-1, 1759-417/4 Yirtual Chassis | | Address Device Type Online Mame | Skatus
Q 00, Workstation, RSLinx Server i1 Micrag30 2080-LC30- 16QWE
T 16, Micrag30, 2080-LC30-1600WE

- USE

For Help, press F1 UM 07/14/10 |02:10 PM

Se, ao contrario, o Micro830/Micro850/Micro870 aparecer como um
“Mbdulo 1756” no driver AB_VBP-1Virtual Chassis, entao o arquivo EDS
adequado para esta revisao principal do firmware nao foi instalado ou o
controlador estd executando um pré-langamento do firmware (revisio
principal=0).
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2 RSLinx Classic Gateway - [RSWho - 1] (=03
=% Fle Edit Wiew Communications Station DDE/OPC  Security ‘Window Help - | &8 x
s & S8 alle] v
¥ Autobrowse Fiefresh 2p Browsing - node O found
- AB_YEBP-1, 1789-A1714 Virtual Chassis # | | Address Device Type Online Mame ] Status
QDD ‘Workstation RSLinx Server
ﬂ 16 1756 module 2080-LC30-160WE
For Help, press F1 [ wom [ [o7i4f10 (025 PM

Como os controladores Micro830/Micro850/Micro870 suportam
arquivos EDS incorporados, clique com o botao direito nesse dispositivo
e selecione Upload EDS file a partir do dispositivo.

Remaove

Driver Diagnostics
Configure Driver
Uplaad EDS File Frarm

Device Properties

8. No assistente EDS que aparecer, clique em Next para continuar.

Welcome to Rockwell
Automation's EDS Wizard

-upload EDS file(z] stored in a device.

To continue click Mest

Cancel ‘

9. Siga os prompts para carregar e instalar o arquivo EDS.

Rockwell Automation's EDS Wizard

Upload EDS File
Thiz will upload EDS file[z) from a device.

File location: |E: W INDOWSATEMPARSI_EMBEDDED_EDS

This device's EDS file

Size: 2718 KB [2718 bytes]
Embedded filename: EDS. tut
File revigion: il
Related EDS filles
< Back Cancel
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274

Rockwell Automation's EDS Wizard

EDS File Installation Test Results
This test evaluates each EDS file for emors in the EDS file. This test does not
guarantes EDS file validity.

=021 Installation Test Resuls
El CMwAND DWW SATEMPYWRSI_EMEBEDDED_EDS\ED S eds

Wiew file...

< Back

Cancel I

Rockwell Automation's EDS Wizard

Change Graphic Image
Y'ou can change the graphic image that is aszociated with a device.

Product Tupes

D iEerm.- = @ Programmable Logic Contraller
(T ieroszo

< Back | Mext » | Cancel ‘
Rockwell Automation's EDS Wizard DZ|

Final Task Summary B
This iz a review of the task you want to complete. L

R “r'ou waould like to register the following device.
Micro830

< Back Cancel
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10. Clique em Finish para completar.

Rockwell Automation’s EDS Wizard b__<|

= You have successfully completed the EDS Wwizard.

Se o Micro830/Micro850/Micro870 ainda aparecer como um médulo
1756, entao vocé provavelmente estd executando um pré-langamento do
firmware que esta se mostrando como versao principal 0, o que nao
combina com o arquivo EDS incorporado. Para confirmar, clique com o
botao direito no dispositivo e selecione Device Properties (versao do
firmware é Major.Minor).

AB_VBP-1\16

Device Mame: | 2080-LC30-240'WE

“endar: |.t‘-‘«IIen-B radley Compary
Product Type: |'I 4
Product Code: |130
Revisian: |0.20
Serial Number. [FFFFFFFF

Faults:

Help
Configure a senha do Defina, mude e remova a senha em um controlador desejado por meio do
controlador software Connected Components Workbench.

IMPORTANTE  As instrugdes a sequir sao suportadas na versao 2 do software
Connected Components Workbench e controladores Micro800 com
versao de firmware 2.

Para mais informagoes sobre o recurso de senha do controlador em
controladores Micro800, consulte Sequranca do controlador na

pagina 221.
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Defina a senha do controlador

IMPORTANTE  Apds criar ou modificar a senha do controlador, vocé precisa desligar o
controlador para que a senha seja salva.

Nas instrugdes a seguir, o software Connected Components Workbench esta
conectado ao controlador Micro8oo.
1. No software Connected Components Workbench, abra o projeto para o
controlador desejado.

2. Clique em Connect para conectar ao controlador desejado.
Na barra de ferramentas Detalhes do dispositivo, é mostrada a
mensagem de dica de ferramenta segura “Defina, mude ou remova a
protecao por senha do controlador Micro800”.

Micro850 - Micro850 Program Major Fault; Mot Faulked

Run Controller Mode:  Run
* a .
Upload Secure

Micro850 " glzet, change or Clear Micro=00 Controller Password Protection. |

2080-LC50-240BB

3. Clique em Secure. Selecione Set Password.

Micr0850 5 Micr0850 Prograr Major Fault: Mok Fan

Run Controller Mode:  Run
# 8 .
Upload Secure

| Set Passwaord

P A

Micro850

2080-LC50-24QBH

IR NN RSN

4. Aparece a caixa de didlogo Set Controller Password. Coloque a senha.
Confirme a senha fornecendo-a novamente no campo Confirm.

Set Controller Password

Password:
Canfirm:
[ ok || cancel |
@ As senhas devem ter ao menos oito caracteres para serem validas.
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5. Clique em OK.

Uma vez que uma senha tenha sido criada, quaisquer novas sessoes que

tentem conexao com o controlador precisarao fornecer uma senha para
ganhar acesso exclusivo ao controlador desejado.

Mude a senha

Com uma sessao autorizada, vocé pode mudar a senha em um controlador
desejado por meio do software Connected Components Workbench.
O controlador desejado deve estar no status Connected.

6. Nabarra de ferramentas Device Details, clique em Secure. Selecione
Change Password.

Micro850 - Micro850

t s -
Upload Secure

Micro850 |

Pragrarm Major Fault: Mot Faulked

Run Controller Mode:  Run

Change Password
2080-LC50-24Q6H Clzar Password

7. Aparece a caixa de didlogo Change Controller Password. Insira a senha
antiga, a senha nova e confirme a nova senha.

Change Controller Password E|

Old Password:
ﬁ ERkEERkRRkRER kR Rk Rk kR Rk
Qﬁ New Password:

New Password Confirm:

[0k (G

8. Clique em OK.

O controlador exige a nova senha para permitir o acesso a qualquer nova sessao.
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Use o contador em alta
velocidade

278

Remova a senha

Com uma sessio autorizada, vocé pode remover a senha em um controlador
desejado por meio do software Connected Components Workbench.

1. Nabarra de ferramentas Device Details, clique em Secure. Selecione
Clear Password.

Micro850 - Micro850

Pragrar Major Fault: Mot Faulked

Run Controller Made:  Run

f
Upload

8

Secure

Micro850 Change Password

2l]3[l-LC5l]-24l]BE|| Clear Password

2. Aparece a caixa de didlogo Clear Password. Insira a senha.
3. Clique em OK para remover a senha.

O controlador ndo vai exigir nenhuma senha nas proximas novas sessoes.

Para usar um dispositivo HSC, primeiro vocé precisa estabelecer o modo de
contagem HSC necessario a sua aplicagio. Consulte Modo Modo HSC
(HSCAPP.HSCMode) na pagina 197 para ver os modos disponiveis nos
controladores Micro80o0.

O seguinte exemplo de projeto guia vocé pela criagao de um projeto que usa
HSC modo 6, um contador de quadratura com entradas A e B em fase. Ele
mostra como escrever um programa ladder simples com o bloco de fungdes
HSC, criar variaveis e atribuir variaveis e valores ao seu bloco de fungoes. Vocé
também serd guiado por um processo de passo a passo sobre como testar seu
programa e habilitar um interruptor de luz programavel (PLS).

Este exemplo de projeto usa um encoder de quadratura. O encoder de
quadratura é utilizado para determinar a diregao de rotagao e posi¢ao para
rotagao em maquinas como um torno mecanico. O contador bidirecional conta
arotagdo do encoder de quadratura.

Figura 25 na pagina 279 mostra um encoder de quadratura conectado as
entradas o e 1. A dire¢ao de contagem é determinada pelo angulo de fase entre
A e B. Se A conduzir B, o contador aumenta. Se B conduzir A, o contador
diminui.
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Figura 25 - Encoder de quadratura nas entradas 0 e 1

r ]
A O |
} ® Input 0 |
1
il
[ I O |
{ | !
‘I o |
' |
Quadrature Encoder Lo lnput1— —
B ‘
Rotagéo para a frente Rotagdo reversa

AJ!
Bﬂi

o

1
|
Contagem |

Este inicio rapido contém com as seguintes segoes:

. Criar o projeto HSC e as variaveis na pagina 279

« Atribuir valores as varidveis HSC na pigina 282

« Atribuir varidveis ao bloco de funcdes na pagina 285

. Execute o contador em alta velocidade na pagina 286

« Useafuncio de chave de fim de curso programdvel (PLS) na pagina 288

Criar o projeto HSC e as variaveis

1. Inicie o software Connected Components Workbench e abra um novo
projeto. A partir da caixa de ferramentas do dispositivo, v para
Catalog — Controllers. Clique duas vezes no seu controlador® ou
arraste-o e solte-o sobre as janelas do organizador de projeto.

Discover

| = Catalog

m:] 2080-LC10-120WE
m:] 2080-LC30-100VE
m:] 2080-LC30-100WE
m:] 2080-LC30-16AWE
m:] 2080-LC30-160VE
m:] 2080-LC30-160WE
m:] 2080-LC30-240Q86
m:] 2080-LC30-240QVE
m:] 2080-LC30-240WE
m:] 2080-LC30-43AWE
m 2080-LC30-48066
m 20 5
m 2080-LC30-480WE

(1 O médulo HSC é suportado em todos os controladores Micro830, Micro850 e Micro870,
exceto nos tipos 2080-LCxx-xXAWB.
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2. Sob o organizador de projetos, clique com o botao direito em Programs.
Clique em Add New LD: Ladder Diagram para adicionar um novo
programa de légica ladder.

Project Organizer

Marme: Project20

E| ke 1 Prograrms
* 2B UntitediD
e Local Yariables

| E‘ Mewa ST ¢ Struckured Text

| # Mew LD : Ladder Diagram

Properties D. Mews FED ¢ Function Block Diagram

- I ' ’ User-Defined Function Blocks

3. Clique com o botao direito em UntitledLD e selecione Open.

 UntitledLD-POU |

ty

Project Organizer [x]

Mame: Projeck20

m Microg30
: U Pragrams
\‘i! <L UntitledLo
e Local Yariables
ﬁ Global Yariables

= nataTnes

4. Na caixa de ferramentas, clique duas vezes em Direct Contact para
adiciona-lo a linha de programa ou arraste e solte o Direct Contact sobre
alinha de programa.

~ UntitledLD-POU* |

_I|_|

5. Clique duas vezes no Direct Contact que vocé acabou de adicionar para
posicionar a caixa de didlogo Variable Selector. Clique na guia I/O
Micro830. Atribua o Direct Contact a entrada s selecionando
_IO_EM_DI_os. Clique em OK.
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£® variable Selector

Mame Tupe Global Scope Local Scope
|_I0_EM_DI_08 | [eooL v [Micros3 v|  |UrtitedlD1 v|

| User Glabal Variables - Micra830 | Local Variables - M4 | System Variables - Micra830 | 140 - Micro830 | Defined Words - Miero830|

- g#'  BOOL
_I0_EM_DD_17  BOOL -

_I0_EM_DO_18  BOOL -
_I0_EM_DO_19  BOOL -
_I0_EM_DI_00  BOOL -
_I0_EM_DI_01  BOOL -
_I0_EM_DI_02  BOOL =
_I0_EM_DI_03  BOOL =
_I0_EM_DI_04  BOOL -

ToeMoies el | | |

_I0_EM_DI_08 BOOL %
_I0_EM_DI_07 BOOL =
_I0_EM_DI_03 BOOL =
_I0_EM_DI_03 BOOL &
I Ek RN ETalal] - E ]

6. Adireita do Direct Contact, crie um bloco de funcdes clicando duas vezes
sobre function block na caixa de ferramentas ou arrastando e soltando o
bloco de fungoes sobre a linha.

UntitledLD-POU*

_I0_EM_DO_05
L
_l I 1

7. Clique duas vezes no bloco de fungdes para abrir a caixa de didlogo
Instruction Selector. Escolha HSC. Vocé pode fazer uma rapida pesquisa
por um bloco de fungdes HSC digitando “hsc” no campo Name. Clique
em OK.

&2 Instruction Block Selector: HSC |z||§”z|

Contraller : 2080LC30450BBE

Fe
poc -

Category

Input/ Dutput

HSC_SET_STS Input/Dutput

Paramneters

Data Type Direction L Dimensiti

- ‘#‘ - ‘#‘
LINT = MarDutput -

Enable BOOL = Marlnput -

+ HscéppData HSCaPP - “arlnput =
H o ok

HCreTS  + A arl

Instance: |HSC_1 v| Show Parameters
Inputs: [ ENZEND
Scope: UntitledLD
[ ak ] [ Cancel
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Sua linha de légica ladder aparece como mostrado abaixo:

_I0_EM_DI_G6 = FSC T
HSC
i | Enable END
|
P —
i s

8. No painel Project Organizer, clique duas vezes em Local Variables para
posicionar a janela de variaveis. Crie as seguintes variaveis com os tipos
de dados correspondentes, como especificado na Tabela 56 na

pagina 282.

Tabela 56 - Tipos de dados de variaveis
Nome da variavel Tipo de dados
MyCommand USINT
MyAppData HSCAPP
MyInfo HSCSTS
MyPLS PLS
MyStatus UINT

Apés adicionar as varidveis, sua tabela Local Variables deve ter a seguinte
aparéncia:

UntitledLD-¥AR |~ |ntitled O-POL*

-l - gt

IMyCommand UISTMT -

=+ MyhppData HSCAPP -
+ MyInfo H3C5TS -
+ MyPLS FLS -
MyStaktus LIINT -

Atribuir valores as variaveis HSC

Em seguida, vocé precisa atribuir valores as varidveis que acabou de criar.
Tipicamente, uma rotina é usada para atribuir valores as suas variaveis. Para
fins de ilustragdo, este inicio rapido atribui valores através da coluna Initial
Value da tabela Local Variables.

Em um programa real, vocé deve gravar uma rotina para atribuir valores
@ a sua variavel de acordo com sua aplicagao.
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1. Nocampo Initial Value para a varidvel MyCommand, digite 1.
Consulte Comandos HSC (HScCmd) na pagina 212 para obter mais
informagoes sobre a descri¢ao de cada valor.

2. Atribua valores as varidveis MyAppData. Expanda a lista das subvariaveis
MyAppData clicando no sinal +. Defina os valores das diferentes
subvaridveis como mostrado na captura de tela a seguir.

Data Type | Initial ¥alue

- gt - gt
+| [ .
-| MyappData HSCARP  ~ ...
MyappData. PlsEnable BOOL FALSE
MyappData, HsclD LINT 1]

MyAppData, HscMode  [UINT e ]

MyvAppData, Accumulator  DIMT

MyappData, HPSetking DINT 40
MyAppData, LPSetking DINT -40
MyAppData, OFSetting DINT =]
MyAppData, UFSetking DINT -50
MyaAppData. Cutputiask  UDINT 3
MyappData, HPOukpuk LIDINT 1
MyAppData, LPOUEpLUE LIDINT 2
My ommand LISIMT * 1
4| MyInfo H3C5TS -~ .
+ MyPLS FLS = I
MyStatus LINT -

IMPORTANTE A varidvel MyAppData tem subvariaveis que determinam os ajustes de
parametro do contador. E crucial conhecer cada uma para determinar
como o contador funcionara. Um rapido resumo é fornecido abaixo, mas
vocé também pode consultar Estrutura de dados HSC APP na pagina 196
para informagoes detalhadas.

MyAppData.PlsEnable permite ao usudrio habilitar ou desabilitar os ajustes de
parimetro PLS. Deve ser definido para FALSE (desabilitado) se a varidvel
MyAppData serd usada.

MyAppData.HscID permite ao usudrio especificar quais entradas
incorporadas serdo usadas dependendo do modo e do tipo de aplicagao.
Consulte a tabela Entradas HSC e mapeamento da fia¢gdo na pagina 193 para
conhecer as diferentes IDs que podem ser usadas, assim como as entradas
incorporadas e suas caracteristicas.

Se aID o for usada, a ID 1 n3o podera ser usada no mesmo controlador, pois as
entradas estao sendo usadas por Reset e Hold.

MyAppData.HscMode permite ao usuario especificar o tipo de operagdo a qual
0 HSC usara para contar. Consulte Modo HSC (HSCAPP.HSCMode) na

pagina 197 para obter mais informacoes sobre os modos HSC. Consulte a
Tabela 57 para ver a lista de modos disponiveis.
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Tabela 57 - Modos de operagao HSC

Nimero do modo | Type [Tipo]

0 Contador crescente - 0 acumulador é imediatamente desenergizado (0) quando alcanca o
pré-selecionado alto. Um pré-selecionado baixo nao pode ser definido neste modo.

Contador crescente com reset e suporte externos - 0 acumulador é imediatamente
1 desenergizado (0) quando alcanga o pré-selecionado alto. Um pré-selecionado baixo nao
pode ser definido neste modo.

Contador com direcao externa

Contador com diregao externa, reset e retencao

Contador de duas entradas (para cima e para baixo)

Contador de duas entradas (para cima e para baixo) com reset externo e suporte

Contador de quadratura (entradas de fase A e B)

Contador de quadratura (entradas de fase A e B) com reset externo e suporte

Contador X4 de quadratura (entradas de fase A e B)

Ol o J| ool g &2l NN

Contador X4 de quadratura (entradas de fase A e B) com reset externo e suporte

Os modos 1, 3, 5,7 e 9 somente funcionam quando uma ID de 0, 2 ou 4 for
definida por causa do fato de que esses modos usam reset e suporte. Os modos
0,2, 4, 6 e 8 funcionam em qualquer ID. Os modos 6 a 9 somente funcionam
quando um encoder esta conectado ao controlador. Use a carta de ID HSC
como referéncia para conectar o encoder ao controlador.

MyAppData.HPSetting, MyAppData.LPSetting, MyAppData.OFSetting e
MyAppData.UFSetting sio todas varidveis definidas pelo usudrio que
representam a faixa de contagem do HSC. Figura 26 na pagina 284 traz um
exemplo de faixa de valores que pode ser definida para essas variveis.

Figura 26 - Faixa de valores

Variavel
|HscAppData.0FSetting |7> Sobrecontagem ———— <+—— +2.147.483.647 méxima
|HscAppData.HPSetting H Pré-selecionado 7}[7

alto

R

|HSCAPPDat34LP39tti"9 H Pré-selecionado __¥___

baixo 4
|HscAppData.UFSettinq Ié Underflow — ¥ «— -2.147.483.648 minima

MyAppData.OutputMask, juntamente com MyAppData. HPOutput e
MyAppData.LPOutput permite ao usuario especificar quais saidas
incorporadas podem ser ligadas quando um valor pré-selecionado alto ou um
valor pré-selecionado baixo é alcancado. Essas varidveis usam uma
combinac¢ao de nimeros decimais e bindrios para especificar as saidas
incorporadas que s3o capazes de ligar e desligar.

Assim, no nosso exemplo, primeiro definimos a méscara de saida para um
valor decimal de 3 que, quando convertido em bindrio, é igual a oo11. Isso
significa que agora as saidas Oo e O1 podem ser ligadas e desligadas.
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Definimos a HPOutput para um valor decimal de 1, que, quando convertido em
bindrio, é igual a 0001. Isso significa que, quando um pré-selecionado alto for
alcangado, a saida Oo sera ligada e permanecera ligada até que HSC seja
restaurado ou o contador volte a contagem até um pré-selecionado baixo. A
LPOutput funciona do mesmo modo que a HPOutput, exceto que uma saida
sera ligada quando um valor pré-selecionado baixo for alcangado.

Atribuir variaveis ao bloco de fungoes

1. Volte ao diagrama de logica ladder e atribui as varidveis que vocé acabou
de configurar aos elementos correspondentes do bloco de fun¢des HSC.
O bloco de fungdes HSC deve aparecer como mostrado:

r HSC 7 =)
HSC
Enable ENO
My Command My Status
i e el
MyAppData

B

Mylnfo
i s

MyPLS

Para atribuir uma variavel a um elemento em especial no seu bloco de
fungoes, clique duas vezes no bloco vazio da variavel. No seletor de
variavel que aparece, escolha a variavel que vocé acabou de criar. Por
exemplo, para o elemento de entrada HSCAppData, selecione a variavel
MyAppData.

2. Em seguida, clique no controlador Micro830 no painel Project Organizer
para posicionar o painel Micro830 Controller Properties. Em propriedades
do controlador, clique em Embedded I/O. Defina os filtros de entrada para
um valor correto dependendo das caracteristicas do seu encoder.

= Controller
General
Memary
Serial Port;
USE Pork
Date and Time
Inkerrupks
Startup/Faults
Modbus Mapping
Embedded I}
(= Mation
< New Axis =
[=-Plug-In Modules
< Emplky =
< Emplky =
< Emplky =
< Emplky =
< Emplky =

Controller - Embedded I/0

Input Filters Input Latch and EII Edge

Inputs | Input Filter

>

Input Enabled | Latch EII Edge A

» “ [0 |Faling

Falling

» s Default Falling

2.3  Default Falling

4.5 | Default Falling Falling

g-7 Default Falling Falling

g-o | Default Falling Falling

10-11 |Defaul Falling Falling

17-13 |Defaul Falling Falling

14 - 15 |Defaul Falling Falling

16 - 23 |Defaul: Falling Falling

szl l=xl= =l l= ==
<l l=xl= =l l= ==
<=zl lzl<l=l<l=

o

[ =" R - T, (RN S VI

24 - 27 |Defaul Falling Falling

3. Certifique-se de que seu encoder esta conectado ao controlador
Micro83o0.

4. Energize o controlador Micro830 e conecte-o ao seu computador.
Construa o programa no software Connected Components Workbench e
faga download dele para o controlador.
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Execute o contador em alta velocidade
1. Paratestar o programa, v para 0o modo de depuragao fazendo um dos
seguintes:
« Clique no menu Debug, e entdo selecione Start Debugging,
« Clique o botao verde de tocar abaixo da barra do menu, ou
« Aperte a tecla F5s do Windows.

d Components Workbench

Wiew  Build | Debug Tools Communications ‘Window Help
1-d| & Windows 3 = =
- =8
%E  SteplInto F11 1-POU
E:l Step Over F10
30
Programs
<€) untidedLDt I .
e .
Global Variables MyAppData
- I
Mylnfo
MyPLS
i oo

Agora que estamos no modo de depuragao, podemos consultar os valores
da saida HSC. O bloco de fung¢bes HSC tem duas saidas, uma é a STS
(MyStatus) e a outra é a HSCSTS (MyInfo).

2. Clique duas vezes no Direct Contact chamado _IO_EM_DI_os5 para
posicionar a janela Variable Monitoring.

3. Clique na guia I/O Micro830. Selecione a sequéncia _IO_EM_DI_os.

Selecione as caixas Lock e Logical Value para que esta entrada seja
for¢ada na posicao energizada.

[ variable Monitoring

thaWaliablas-MicloBii]l Local Yariables - Untitiedl D1 [ System Variables - Micro830  1/0 - Micro830 | Defined Words - O

LogicalValue | Physical Value Dimension

- ot - ot P = -t o
_|0_EM_DO_00 BOOL =
_|0O_EM_DO_01 BOOL 5
_I0_EM_DD_02 BOOL ~
_I0_EM_DO_03 BOOL B
_|0_EM_DOD_04 BOOL -~
_I0_EM_DO_05 BOOL ~
_|0_EM_DD_08 BOOL ~
_|0_EM_DOD_07 BOOL -
_|0O_EM_DO_08 BOOL ~
_|0_EM_DD_09 BOOL -
_|0_EM_DI_DO BOOL v
_I0_EM_DI_OM BOOL ~
_I0_EM_D1_02 BOOL B
_|0_EM_D1_0D3 BOOL B
_I0_EM_DI_D4 BOOL E
_I0_EM_DI_D5 =
_I0_EM_DI_06 BOOL z
_I0_EM_DI_07 BOOL =
_I0_EM_DI_08 BOOL -
_I0_EM_DI_09 BOOL -
_I0_EM_DI_10 BOOL ~
_I0_EM_DI_11 BOOL ~
_|0_EM_DI_12 BOOL v
_I0_EM_DI_13 BOOL B
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4. Clique na guia Local Variables para ver quaisquer mudangas em tempo
real sendo feitas as varidveis. Expanda a lista de varidveis MyAppData e
MylInfo clicando no sinal +.

5. Ligue o encoder para ver o contador contar para cima/para baixo. Por
exemplo, se o encoder esta conectado a um eixo do motor, entdo ligue o
motor para disparar a contagem HSC. O valor do contador serd mostrado
no MylInfo.Accumulator. A variavel MyStatus deve mostrar um valor
légico de 1, o que significa que o HSC esta funcionando.

Consulte Cadigos de status de bloco de funcées HSC na pagina 213 para

@ a lista completa de codigos de status. Por exemplo, se o valor de
MyStatus for 4, hé um erro de configuraco e o controlador ira. Nesse
caso, vocé precisa verificar os parametros.

[#® variable Menitoring

Global Variables - Micro830  Local Variables - UntitledLD1 | System Variables - Micro830 | 1/0 - Micro83(

LogicalYalue | Physical¥Yalue | InitialYalue

T ot T ot ~ of!
B + Hscd
MyCommand 1 M/ 1
= -~ MysppData
My&ppData.PlsEnable N/, FALSE
= MyappData HsclD 0 NZA 0
Myé&ppData. HscMode 7 M4 5
MysppD ata.Accumulator 40 N/A
MyappData. HPSetting 40 PN 40
Myp&ppData. LPSetting -40 NZA -40
MytppData.OFSetting 50 N/, 50
MyappData.UFSetting -50 NZ& -50
MyappData. Outputtdask 3 R 3
MuappData HPOutput 1 N/A 1
My&ppData. LPOutput 2 M/ 2
I - Myinfo
Mylnfo.CountEnable v N/A
Mylnfo.ErrorDetected NZA
Mylnfo.CountUpFlag v N,
Mylnfo.CountDwnFlag 7 N/A
Mylnfo.Mode1Done M
Mylnfo.OVF NZA
Mylnfo.UNF N/A
Mylnfo.CountDir 4 NZA
Mylnfo.HPReached v N/
Mylnfo.LPReached /A
Mylnfo.OF Causelnter N/
Mylnfo.UFCauselnter N/A
Mpylnfo. HPCauselnter N/
Mylnfo.LPCauselnter N/A
Mylnfo.PlsPosition 0 PN
Mylnfo EnorCode i N/A,
= Mylnfo.Accumulator 40 N/A
B MyinfoHP 40 N/A
B MynfoLP -40 N2,
Mylnfo. HPOutput 1 NZA
= Mylnfo LPOutput 2 N/
- + M

[N | |

Para este exemplo, uma vez que o acumulador alcanga o valor pré-selecionado
alto de 40, a saida o liga e a flag HPReached liga. Uma vez que o acumulador
alcanca o valor pré-selecionado baixo de -40, a saida 1liga e o flag LPReached
também liga.
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Use a funcao de chave de fim de curso programavel (PLS)

A fungio chave de fim de curso programavel permite configurar o contador de
alta velocidade para operar como uma PLS (chave de fim de curso programavel)
ou uma chave de came rotativa. A PLS é utilizada quando vocé precisa de mais
de um par de pré-selecionados altos e baixos (até 255 pares de pré-selecionados
altos e baixos sao suportados pela PLS).

1. Inicie um novo projeto seguindo as mesmas etapas e valores do projeto
anterior. Defina os valores para as seguintes variaveis como segue:
« Avariave]l HSCAPP.PlsEnable deve ser definida como TRUE.

+ Defina um valor somente para UFSetting e OFSettinf (a OutputMask é
opcional dependendo se uma saida deve ou nao ser definida). Seus
novos valores devem seguir o exemplo da Figura 27:

Figura 27 - Valores PLS

UntitledLD1-YAR

et = o = =
4+ HSC_1 HSC - Readyrite -
. MyCommand USINT - i ReadWrite ~
. = MyhappData HSCAPP = ReadWrite -
B "vAppData.PisEnable BOOL TRUE Readrite -

I "yAppData,HscID UINT 0 Readwrite -

B yAppData HscHode UINT 7 Readwrite -

B yAppData.Accumulator DINT Readwrite -

B vAppData.HPSetting DINT Readwrite -

B "yAppData.LPSetting DINT ReadWrite -

B MyAppData.OFSetting DINT 50 Readwrite -

B tyAppData.UFSetting DINT -50 ReadWrite -

. MyAppData. Outputiask UDINT 255 Readwrite -

. MyAppData, HPOUtpUt UDINT Readwrite -

B "yAppData.LPOUtpLE UDINT ReadWrite -

+ MylInfo HSCSTS - ReadWrite -
= = MyPLS PLS - [1.4] Readwirite
B - myesn) PLS ReadWrite -

B MyPLS[i] Hsche DINT 10 Readrite -

| GRS DINT -10 Readirite -

B MyPLS[1]HscHPOUEPUE | UDINT 1 Readhrite -

B "yPLS[1]HsclPOUPUE  UDINT 16 ReadWrite -

| B PLS Readwrite -

B sl HscHp DINT 20 Readwrite -

B MPLsRlHscp DINT -20 ReadWrite -

B yPLS[2]HscHPOutPUt  (UDINT 2 ReadWrite -

B MyPLS[2] HsclPOUPUE  UDINT 32 Readwrite -

. - | MyPLS[3] PLS Readwrite -

. MyPLS[3].HscHP DINT 30 ReadWrite

| LGESEEE DINT 30 ReadWrite -

B MyPLS[E]HscHPOUEPLE  UDINT 4 Readwrite -

B MyPLS[3].HsclPOUtPUE  UDINT 64 Readwrite -

B - mesi PLS ReadWrite -

B MyPLS[4]HscHR DINT 40 ReadWrite -

B P[] Hsclp DINT -40 Readwrite -

B MyPLS[4].HscHPOUPUE  UDINT 8 Readwrite -

B "PLS[4].HscLPOUtPUE  UDINT 128 Readirite -

|. MyStatus UINT - Readwrite -

Neste exemplo, a variavel PLS recebe uma dimensao de [1..4]. Isso
significa que o HSC pode ter quatro pares de pré-selecionados altos e
baixos.

Mais uma vez, seus pré-selecionados altos devem ser definidos abaixo do
OFSetting e o pré-selecionado baixo deve ser mais alto que o UFSetting.
Os valores HscHPOutPut e HscLPOutPut determinarao quais saidas
serdo ligadas quando um pré-selecionado alto ou baixo for alcangado.
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Forcando E/S

2. Agora vocé pode construir e descarregar o programa no controlador e
entdo depurd-lo e testa-lo seguindo as instrugdes para o tltimo projeto.

As entradas sao forgadas logicamente. Os indicadores de status nio mostram
valores forgados, mas as entradas no programa do usudrio sio for¢adas.

Forcar somente é possivel com E/S e n3o se aplica a varidveis definidas pelo
usudrio e varidveis nao E/S e fungdes especiais como HSC e movimento, que
sao executadas independentemente da varredura do programa do usuario. Por
exemplo, para movimento, a entrada de inversor pronto nao pode ser forcada.

Diferentemente das entradas, as saidas sao forgadas fisicamente. Os
indicadores de status mostram valores forgados e o programa do usuario nao
usa valores forcados.

Figura 28 ilustra o comportamento forcado.

Figura 28 - Forcar comportamento de E/S

]

Programa do usuario

Entradas Entradas

Saidas Saidas
fisicas —pp Force logicas

logicas P [force. 3o fisicas

9

Variaveis
normais

« Osindicadores de status LED sempre combinam com o valor fisico
da E/S

« Variaveis internas nio fisicas normais nao podem ser forcadas
« Funcoes especiais como HSC e movimento ndo podem ser forgadas

ATENGAO: Forcar variavel pode resultar em um movimento repentino
da maquina, possivelmente ferindo pessoal ou danificando
equipamentos. Use muito cuidado quando forgar variaveis.

Verificar se as forgas (travas) estao habilitadas

Se o software Connected Components Workbench estiver disponivel, verifique
o monitor de variaveis enquanto estiver depurando online. O forgamento é
realizado primeiro travando uma variavel E/S e entdo definindo o valor 16gico
para entradas e o valor fisico para saidas. Lembre-se de que n3o é possivel
forgar uma entrada fisica nem uma saida légica.
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g Variable Monitoring

_I0_EM_D0 00 v v BOOL -
_I0_EM_DO_01 BOOL -
_I0_EM_DO_02 BOOL -
_I0_EM_DO_03 BOOL -
_I0_EM_DO_04 BOOL - 3
_I0_EM_D0_05 BOOL -

2 _io_Ev_Di_oD

_I0_EM_DI_D

_I0_EM_DI_D2 BOOL -
_I0_EM_DI_03 BOOL -
_IO_EM_DI_04 BOOL -
_I0_EM_DI_05 BoOL -
_I0O_EM_DI_D& BOOL -

Cancel

Em muitos casos, a frente do controlador nao é visivel ao operador e o software
Connected Components Workbench nao estd online com o controlador. Se
vocé deseja que o status forgado seja visivel ao operador, entdo o programa do
usudrio deve mostrar o status for¢ado usando o bloco de fun¢des SYS_INFO e
entdo mostrar o status forcado em algo que o operador pode visualizar, como a
interface de operagao e programagao (IHM), ou a torre luminosa. Figura 29 é
um exemplo de programa em Texto Estruturado.

Figura 29 - Exemplo de programa em texto estruturado

{* Read System Information including Force Enable bit *)
§Y3_INFO_L(TRUE) ;

1
z
3
4. {* Turn on Warning Light if Forces are Enabled #)
5 If 5¥5 INFO 1.3ts . ForcesInstall = TRUE THEN

6 _Io EM DG 05 := TRUE;

7 ELSE

B _I0 EM DG 05 := FRLSE;

9 END IF;

Se a frente do controlador estd visivel, e nao bloqueada pelo gabinete, os
controladores Micro830, Micro850 e Micro870 tém um indicador LED de forga.

Force de E/S apés um ciclo de energizagao/desenergizacao

Depois que um controlador é desligado e ligado, todas as forces de E/S s3o
removidas da memoria.
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Usar alterat;ao domodode 4 alteragdo do modo de operagao permite ao usudrio fazer pequenas alteragdes

operacgao na légica de um projeto em funcionamento e testi-las imediatamente no
controlador, sem precisar entrar no modo de programa nem se desconectar do
controlador.

IMPORTANTE  As sequintes exigéncias devem ser atendidas para usar a alteragao de
modo de operagao:

« Versao do firmware do controlador Micro820/Micro830/Micro850 8.0 ou
posterior, e

« Software Connected Components Workbench Developer Edition, versao
8.0 ou posterior.

O seguinte exemplo de projeto guia vocé pela criagao de uma aplicagio simples
para um controlador Micro850 sem nenhum médulo plug-in, e mostra como
usar o recurso de alteragio do modo de operagao.

Criacao do projeto

1. Crie um novo projeto para um controlador Micro830/Micro850/Micro870
sem nenhum plug-in.
Observe que o controlador esta desconectado.

X Projectls - Connected Components Workbench Developer Edition [E=8 = )
H

I‘Zw Mot Run ontroller Mode: -~ Connect
) Micro850 Contrlle Mod =
I rosom —
Downioad Upload _ Disgnose Micresso
@) sosavaravs -
[ vser-Defined Function Block T 2080-Les0-20aWB
£ | 2080-LC50-24Q8B
= owee ==
ETT men-Lcso-24Qv8
T ams0-Lcs0-24que
T ame0-Ls0-49AwE
T ame0-Lcs0-48088
Fau] 0c0-LC50-45v8

T 2080-Leso-ssqus

Controller - General

Name: Microgs0

Description:

VendorName:  Allen-Bradley

usable controls in this group. Drag an
Catalog ID: 2080-1C50-48QVB. item onto this text to 2dd it to the toolbox,

Controller Project 8
Version:

R Erorit B Output

Ready

2. Clique com o botao direito em Programas e selecione Add — New LD:
Ladder Diagram.

3. Nacaixa de ferramentas, clique duas vezes em Direct Coil para
adiciona-lo a linha ou arraste e solte Direct Coil sobre a linha.

4. Clique com o botio direito na recentemente adicionada Bobina direta
para fazer aparecer a caixa de didlogo Variable Selector e selecione
“ I0_EM_DO_o0".

Run_Mode_Change-POU* 3

_I0_EM_DO_00
1 )
L] Ay
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5. Construa o projeto.

Qutput

Show output from: | Build Al @ x| =
———————————————————— Post-build project: CONTROLLER --------------------
———————————————————— Post-build resource: Micro8se@ Configuration: Micro85@ --------------
Micro85e: 8 error(s), 8 warning(s)

W Error List B Output

Build succeeded

6. Faga o download do projeto para o controlador.
Na caixa de didlogo do Connection Browser, selecione o controlador
Micro8so0.

Connection Browser = (2=

[¥] Autobrowse Refiesh
= =, Workstation, WIN-HTKS9EMOPCY
& Linx Gateways, Ethernet
-5 AB_ETHIP-2, Ethemet
N 192165112 Mo, 2081-LC50-50VS
489 AB_VBP-1, 1783-A17/A Virtual Chassis
25 MicroB50_RB_TST, Ethernet
5 PVB0O, Ethernet
% USB

EN| i ] 3

@ MicroB50 "2080-LC50-48QVE" has no password.

7. Selecione Download current project to the controller.

% Download/Upload confirmation @

i The current project content does not match the content
d CY

£== in the connected controller.

*» Download current project to the centroller i

“»  Upload the project in the contoller to overwrite current project content

Cancel

8. Selecione Download to confirm.

a Download Confirmation @

i Download overwrites the project in the controller with
E8 current project contents

Controller will be automatically switched to Program Meode to perform the
operation.

‘ “» Download ‘

“» Download with Project Values

9. Quando o projeto tiver sido descarregado para o controlador, aparecera
uma caixa de didlogo pedindo para alterar o controlador para
funcionamento remoto. Clique em Yes.

Download Confirmation 28

Download is complete. Change the controller to Remote Run to execute
71:3 controller project?
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10. Observe que o controlador estd, agora, no modo Debug.
10_EM_DO_00

Run_Mode_Change-POU X

1 T
A

IMPORTANTE A partir do software Connected Components Workbench versao
8.0 em diante, selecionar “Yes” para mudar o controlador para o
modo de operagao remoto ap6s o download de um projeto,
muda-o automaticamente para o modo de depuracao.

Edite o projeto usando Alterar o modo de operacao

Barra de ferramentas de alteragao do modo de operacao

: [ Run Mode Change [ [ (3% =

Alteracao do modo de operacdo  Alteragdes da ldgica de teste Aceitar alterages Desfazer alteragdes

1. Clique noicone [# de alteracio do modo de operacio.
Observe se o controlador entra no modo Edit e ainda esta conectado.

[E=E[E=R =

X Projectl9 - Connected Components Workbench Developer Edition
Communications

TTOEM.D00 | E Catalog

l Oo— -] Convollers
@) cocovoines ] owes
| ] Sty

5] MetorConte

9|11 Grphic Teminals

 Device Toolbo: [0S

Se vocé adicionar uma nova variavel durante RMC, nao estarao
disponiveis o acesso aos dados externos e a modificagao do tipo de acesso
(o padrao é Ler/Escrever) dessa nova variavel até que vocé tenha
escolhido aceitar ou desfazer as alteragoes da logica de teste.

2. Nacaixa de ferramentas, clique duas vezes em Instruction Block para
adiciona-lo a linha ou arraste e solte Instruction Block sobre a linha.
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3. Clique duas vezes no bloco de instrugoes recentemente adicionado e
selecione “Timer On/Off” (TONOFF).
4% Instruction Block Selector (Run_Mode_Change) ===
TONOFF (2080-1C50-48QVE) &
Search Ton Show Parameters|
Name Type Category
TON 13: Time On-delay timing
| TOMNOQFF lm: Time Delay an output-on(true), then delay an output-offifalse).
4 il »
Instance : TONCFF_1 v (New)
[ClEN/ENO
OK Cancel
Configure o bloco de instrugdes para disparar a cada segundo.
Run_Mode Change-VAR < JUIGEEN) Run_Mode_Change-POU*
Project Value | Initial Value String Size
- oot - gt - - - - - oot -
+| TONOFF_1 TONOFF =
On_Time TIME T T=1s
Off_Time TIME = TEls
] .

4. Nacaixa de ferramentas, clique duas vezes em Reverse Contact para
adiciona-lo a linha ou arraste e solte Reverse Contact sobre a linha.
Coloque-o a esquerda do bloco de instru¢des recentemente adicionado.

Run_Mode_Change-VAR Micro850 Run_Mode Change-POU* %
TONOFF_1Q TONOFF_1 _I0_EM_DO_00
; :/: o TOMNOFF o O
On_Time ]
- PT Bl
Off_Time
-~ PTOF
5. Clique no icone Test Logic Changes [# para construir o projeto e
descarregi-lo para o controlador.
Qutput
Show output from: |Eu\\d '|| 2 | & _Ll = ‘ =
s ---- Post-build project: CONTROLLER --------------------
--------- Post-build resource: Micro85@ Configuration: Micro858 --------------
@ erroris), @ warning(s)
K Enorlist B OQutput
IMPORTANTE  (Quando é realizado um Testar l6gica, ou ao desfazer as alteracées
depois que se completa um Testar Idgica, quaisquer instrugdes de
comunicacao ativas serao abortadas enquanto as alteragoes sao
descarregadas para o controlador.
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6. O controlador entrard automaticamente no modo de depuragao e exibira
o projeto atualizado.

Run_Mode Change-POU X

TONOFF_1Q TONOFF_1 _10_EM_DO_00
: /1 " TONOFF a O
[ On_Time [ ]
T#1s gy = 18 T#256ms
Off_Time
T#ls  LLproF

7. Agora vocé pode escolher desfazer ou aceitar as alterages do projeto.

Para desfazer as alteragdes

1. Clique noicone '# Undo Changes.

2. AsalteracOes serdo descartadas e o projeto original sera restaurado no
controlador.

Output
Show output from: | General '|| i | el —lrl = ‘ =

777777 Download: 1 succeeded, @ failed, ® up-to-date, @ skipped, @ error(s) ------
Performing run mode change...

Reverting to last stored controller state...

Performing run mode change...

ﬂ_- Error ListlE Dutput|
Ready

IMPORTANTE  (Quando é realizado um Testar logica, ou ao desfazer as alteragoes
depois que se completa um Testar logica, quaisquer instrugdes de
comunicagao ativas serao abortadas enquanto as alteragoes sao
descarregadas para o controlador.

Observe que o projeto original é exibido e o controlador estd no modo de

depuragio.
’ O EM DO 00 |
1 O

Para aceitar as alteragoes

1. Clique noicone |# Accept Changes.
2. Observe que somente o icone Alterar modo de operagao estd ativo agora e
o controlador permanece no modo de depuragio.

([ D G e -
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Observacoes:
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Interrupcoes do usuario

As interrupgoes lhe permitem interromper seu programa com base em eventos
definidos. Este capitulo contém informagdes sobre o uso de interrupgoes, as
instrugdes sobre interrupgdes e a configuragio de interrupgdes. O capitulo
abrange os seguintes tpicos:

Topico Pagina
Informagdes sobre o uso de interrupgoes 297
Instrucdes sobre interrupgoes do usuario 300
Usando a fungdo de interrupgao selecionada em fungao do tempo (STI) 306
Configuragao e status da interrupgao selecionada em fungao do tempo (STI) 307
Usando a fungdo de interrupgao de entrada de evento (El) 309

Para obter mais informagoes sobre interrupgao HSC, consulte Use o contador
de alta velocidade e a chave de fim de curso programavel na pdgina 191.

Informat;ﬁes sobreousode o objetivo desta se¢ao é explicar algumas propriedades fundamentais das
interrupcﬁes interrupg¢des do usudrio, inclusive:

« Oque é uma interrup¢ao?

« Quando se pode interromper uma operagao do controlador?

« Prioridade de interrupg¢des do usuario

« Configuragdo de interrupgoes

« Rotina de falha do usudrio

0 que é uma interrupgao?

Uma interrupgao é um evento que faz o controlador suspender a unidade de
organizagdo do programa (POU) que estd sendo realizada, realizar uma POU
diferente, e entdo retornar a POU suspensa no ponto em que foi suspensa.
Os controladores Micro830, Micro850 e Micro870 suportam as seguintes
interrupg¢des do usudrio:

« Rotina de falha do usudrio

« Interrupgodes de evento (8)

« Interrupgdes do contador de alta velocidade (6)

« Interrupgoes selecionadas em fun¢ao do tempo (4)

« Interrupg¢des do médulo plug-in (5)

Uma interrupgao deve ser configurada e habilitada para ser executada.
Quando qualquer uma das interrupgoes é configurada (e habilitada) e ocorre
em seguida, o programa do usudrio:
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1. suspende sua execu¢do da POU atual,
2. executa uma POU predefinida com base em qual interrupg¢ao ocorreu, e
retorna a operagao suspensa.

Exemplo de operacao de interrupgao POU 2
POU 2 é o programa principal de controle. linha 0
POU10 & a rotina de interrupgao. POU 10
« Um evento de interrupgdo ocorre na linha 123. l

« POU 10 é executada.

« Aexecugao de POU 2 é retomada imediatamente linha 123 /

depois que POU 10 sofre a varredura.

linha 275

Especificamente, se o programa do controlador estd funcionando
normalmente e ocorre um evento de interrupgao:

1. O controlador para seu funcionamento normal.
2. Determina qual interrup¢ao ocorreu.

Vai imediatamente para o inicio da POU especificada por aquela
interrup¢ao do usuario.

4. Comega a executar a POU de interrupg¢do do usudrio (ou conjunto de
POU/blocos de func¢ao se a POU especificada chamar um bloco de fungao
subsequente).

5. Completaa POU.

Retoma o funcionamento normal a partir do ponto em que o programa
do controlador foi interrompido

Quando se pode interromper uma operacgao do controlador?

Os controladores Micro830 permitem que as interrupgdes sejam realizadas em
qualquer ponto de uma varredura de programa. Use as instrug¢oes UID/UIE
para proteger o bloco de programas que nao deve ser interrompido.

Prioridade de interrupgoes do usuario

Quando ocorrem multiplas interrupgoes, elas sio realizadas com base em sua
prioridade individual.

Quando ocorre uma interrupgao e outra(s) interrupgao(des) ji ocorreu(ram)
mas nio foi(ram) executada(s), a nova interrupg¢ao é programada para
execucao com base em sua prioridade relativa as outras interrupgdes
pendentes. No préximo ponto do tempo em que uma interrupgao possa ser
realizada, todas as interrupgdes sao executadas na sequéncia da mais alta
prioridade para a mais baixa prioridade.

Se uma interrupg¢ao ocorre enquanto uma interrupgao de prioridade mais
baixa estd sendo executada, a rotina de interrupg¢ao que estd sendo executada é
suspensa, e a interrup¢ao de prioridade mais alta é executada. Em seguida, a
interrup¢ao de prioridade mais baixa tem permissdo para terminar antes de se
retornar ao processamento normal.
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Se uma interrupg¢ao ocorre enquanto uma interrupg¢ao de prioridade mais alta
estd sendo em execucao e o bit pendente foi definido para a interrupgao de
prioridade mais baixa, a rotina de interrupg¢ao que esta sendo executada
continuara até terminar. Em seguida, a interrupgao de prioridade mais baixa é
executada antes de se retornar ao processamento normal.

Tabela 58 - As prioridades da mais alta a mais baixa sao

Rotina de falha do usuario

Prioridade mais alta

Interrupgao de evento0

Interrupgao de eventol

Interrupgao de evento2

Interrupgao de eventod

Interrupgao do contador de alta velocidade0

Interrupgao do contador de alta velocidadel

Interrupgao do contador de alta velocidade2

Interrupgao do contador de alta velocidade3

Interrupgao do contador de alta velocidade4

Interrupgao do contador de alta velocidadeb

Interrupgao de evento4

Interrupgao de eventob

Interrupgao de eventob

Interrupgao de evento?

Interrupgao temparizada selecionavel0

Interrupgao temporizada selecionavell

Interrupgao temporizada selecionavel2

Interrupgao temporizada selecionaveld

Interrupgao de médulo plug-in0, 1,2, 3, 4 Prioridade mais baixa

Configuracao de interrupgoes do usuario

As interrupgdes do usudrio podem ser configuradas e definidas como
auto-iniciadas a partir da janela de interrupgoes.

-~ General
Memary
(- Communication Ports
- Serial Port
- USE Port
- Date and Time
iccenus |
tartup/Faults
- Modhus Mapping
- Embedded /O
=8 Plug-In Modules
Lo Empty =
Loz Empty =

Properties

To add an interrupt, right-click an empty row and then click Add. To delete an interrupt, right-click an existing
raw and then click Delete.

i D Drescription Frogram Configure
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Rotina de falha do usuario

A rotina de falha do usudrio lhe oferece a opgao de realizar a limpeza antes de
um encerramento do controlador, quando ocorre uma falha do usuario
especifica. A rotina de falha é executada quando ocorre quando falha do
usudrio. A rotina de falha nao é executada para falhas que nao sao do usuario.

O controlador entra em modo de falha depois que uma rotina de falha do
usudrio é executada, e a execugdo do programa do usudrio para.

Criando uma sub-rotina de falha do usudrio

Para usar a sub-rotina de falha do usuario:

1. Crie uma POU.

2. Najanela User Interrupt Configuration, configure essa POU como uma
rotina de falha do usuario.

k‘-:’/‘ |
ae= .
LS Z
& leceoe Froperties
Interupt Type ; User Fault Routine V|
- General PeRl | uRRID [uFR v
- Memory Ta S I -click an existing
(=) Communication Ports o UFR Description EUFH |
i Serial Part Program [ | -
“LUSE Part | | Configure
L o M
- Interrupts
- StartupfFaults
i+ Modbus Mapping
i Embedded IO
(= Plug-In Modules
< Emply >
‘% Emply =
(1] ] [ Cancel ] [ Apply ] [ Help ]
Instrugao Usado para: Pagina
- Use a instrugao STIS (Inicio de interrupgao selecionada em fungao
ggllgciolzgglcom tempo do tempo) para o inicio do temporizador STl a partir do programa 301
de controle, em vez de iniciar automaticamente.
UID - Desabilitar interrupgao . ) o } - 301
do usuario Use as instrugdes Desabilitar interrupgao do usuario (UID) e
— - Habilitar interrupcao do usuario (UIE) para criar zonas na quais as
UIE - Habilitar interrupgao do | interrupgdes do usuario ndo podem ocorrer. 303
usuario
UIF - Fluxo de interrupcao do | Use a instrucao UIF para remover do sistema interrupgoes 304
usuario pendentes selecionadas.
UIC - Remogao de Use esta funcao para remover um bit de perda de interrupgao para 305
interrupgao do usudrio a interrupgao do usuario selecionada.
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STIS - Inicio selecionado em func¢ao do tempo

STIS
Enable—— —— STIS(name or Pin ID)
IRQType— or ENO(Pin ID)
SetPoint—

STIo é usada neste documento para definir como STIS funciona.

Tabela 59 - Parametros STIS

Tipo de Tipo de

Parametro parametro dados Descrigao do parametro
Habilitar fungao.
Habilitar Entrada BOOL Quando Habilitar = TRUE, a fungao é realizada..
Quando Habilitar = FALSE, a fungao nao é realizada.
IRQType Entrada UDINT Use a DWORD definida por STI

IRO_STIO, IRO_STIN, IRQ_STI2, IRO_STI3

0 valor do tempo do intervalo de interrupgao no temporizador
: do usudrio em milissegundos.

Setboint Entrada UINT | guando SetPoint = 0, STI esta desabiltado.

Quando SetPoint =14a 65535, STI est4 habilitado.

STIS ou ENO Saida BOOL Status da linha (mesmo que Habilitar)

A instrugdo STIS pode ser utilizada para iniciar e parar a fungao STI ou para
mudar o intervalo de tempo entre as interrupg¢des do usuario STI. A instrugdo
STI tem dois operandos:

. IRQType - E aID da STI que um usuirio deseja comandar.

. SetPoint - E a quantidade de tempo (em milissegundos) que deve passar
antes de executar a interrupg¢ao do usudrio selecionada em fung¢ao do
tempo. Um valor de zero desabilita a fung¢ao STI. A faixa de tempo vai de
0 a 65.535 milissegundos.

A instrugdo STIS aplica o valor de referéncia especificado a fungao STI como
segue (STIo é utilizado aqui como exemplo):

« Seum valor de referéncia de zero é especificado, o STI é desabilitado e
STIo.Enable é removido (0).

« Se o STI estd desabilitado (sem temporizagio) e um valor maior que 0 é
inserido no valor de referéncia, o STI comega a temporizar o novo valor
de referéncia e STIo.Enable é definido (1).

« Se o STI estd temporizando neste momento e o valor de referéncia é
mudado, o novo ajuste de parimetro faz efeito imediatamente,
recomegando a partir de zero. O STI continua a temporizar até que
alcance o novo valor de referéncia.

UID - Desabilitar interrupgao do usuario

uiD

Enable— —— UID (name or Pin ID)
IRQType— or ENO(Pin ID)

Ainstrugao UID é utilizada para desabilitar interrup¢des do usudrio
selecionadas. A tabela abaixo mostra os tipos de interrupgdes com seus
correspondentes bits de desabilitagao:
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Tabela 60 - Tipos de interrupgoes desabilitadas pela instrugao UID

Tipo de interrupcao Elemento Valor decimal Bit correspondente
Mddulo de encaixe UPM4 8388608 bit 23
Mddulo de encaixe UPM3 4194304 bit 22
Mddulo de encaixe UPM2 2097152 bit 21
Mddulo de encaixe UPMI 1048576 bit 20
Mddulo de encaixe UPMO 524288 bit 19
gglt—em;%rrupgéo selecionada em fungao STI3 969144 bit 18
gglt;mgirrupcéo selecionada em fungao S 131072 bit 17
gglt;mgirrupcéo selecionada em fungao STl 65536 bit 16
gglt;m;%rrupcéo selecionada em funcao STI0 39768 bit 15
Ell - interrupcao de entrada de evento Evento 7 16384 bit 14
Ell - interrupcao de entrada de evento Evento 6 8192 bit 13
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 5 4096 bit 12
Ell - interrupcao de entrada de evento Evento 4 2048 bit 11
HSC - contador de alta velocidade HSCh 1024 bit 10
HSC - contador de alta velocidade HSC4 512 bit 9
HSC - contador de alta velocidade HSC3 256 bit 8
HSC - contador de alta velocidade HSC2 128 bit 7
HSC - contador de alta velocidade HSC 64 bit 6
HSC - contador de alta velocidade HSCO 32 bit 5
Ell - interrupcdo de entrada de evento Evento 3 16 bit 4
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 2 8 bit 3
Ell - interrupcéo de entrada de evento Evento 1 b bit 2
Ell - interrupcao de entrada de evento Evento 0 2 bit 1
tJSFlIJ?é—rii[;]terrupgéo de rotina de falha do UFR 1 bit 0 (reservado)

Para desabilitar a(s) interrupgao(oes):
1. Selecione quais interrupgoes vocé deseja desabilitar.
2. Encontre o valor decimal para a(s) interrupgao(oes) selecionadas.

Some os valores decimais se vocé selecionou mais de um tipo de
interrupgao.

4. Insira a soma na instrucao UID.

Por exemplo, para desabilitar o evento EIl 1 e o evento EII 3:
Evento EII1=4, Evento EII 3=16
4 +16 =20 (digite este valor)
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UIE - Habilitar interrup¢ao do usuario

UIE

Enable—— —— UIE (name or Pin ID)
IRQType—]| or ENO(Pin ID)

Ainstrugdo UIE é utilizada para habilitar interrupgdes do usuario
selecionadas. A tabela abaixo mostra os tipos de interrupg¢des com seus
correspondentes bits de habilitagao:

Tabela 61- Tipos de interrupgoes habilitadas pela instrucao UIE

Tipo de interrupgao Elemento Valor decimal Bit correspondente
Mddulo de encaixe UPM4 8388608 bit 23
Mddulo de encaixe UPM3 4194304 bit 22
Mddulo de encaixe upPM2 2097152 bit 21
Mddulo de encaixe UPMI 1048576 bit 20
Mddulo de encaixe UPMO 524288 bit 19
gglt;m;%rrupcéo selecionada em fungao STI3 269144 bit 18
gglt;m;%rrupcéo selecionada em fungao ST 131072 bit 17
STI - interrupcao selecionada em fungao STl 65536 bit 16
do tempo
gglt—em;%rrupgéo selecionada em fungao STI0 39768 bit 15
Ell - interrupcao de entrada de evento Evento 7 16384 bit 14
Ell - interrupcao de entrada de evento Evento 6 8192 bit 13
Ell - interrupcéo de entrada de evento Evento 5 4096 bit 12
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 4 2048 bit 11
HSC - contador de alta velocidade HSC5 1024 bit 10
HSC - contador de alta velocidade HSC4 512 bit 9
HSC - contador de alta velocidade HSC3 256 bit 8
HSC - contador de alta velocidade HSC2 128 bit 7
HSC - contador de alta velocidade HSC 64 bit 6
HSC - contador de alta velocidade HSCO 32 bit 5
Ell - interrupcao de entrada de evento Evento 3 16 bit 4
Ell - interrupcéo de entrada de evento Evento 2 8 bit 3
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento1 4 bit 2
Ell - interrupcao de entrada de evento Evento 0 2 bit 1

1 bit 0 (reservado)

Para habilitar a(s) interrupgao(oes):
1. Selecione quais interrupgoes vocé deseja habilitar.
2. Encontre o valor decimal para a(s) interrupgao(oes) selecionadas.

Some os valores decimais se vocé selecionou mais de um tipo de
interrupcao.

4. Insira a soma na instrugao UIE.

Por exemplo, para habilitar o evento EII 1 e o evento EII 3:
Evento EIl 1=4, Evento EII 3=16
4 +16 =20 (digite este valor)
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UIF - Fluxo de interrupgao do usuario

UIF

Enable—— —— UIF (name or Pin ID)
IRQType—| or ENO(Pin ID)

Ainstrugdo UIF é usada para limpar (remover do sistema interrupgdes
pendentes) interrupgdes do usuario selecionadas. A tabela abaixo mostra os
tipos de interrupgdes com seus correspondentes bits de rente:

Tabela 62 - Tipos de interrupgoes desabilitadas pela instrugao UIF

Tipo de interrupgao Elemento Valor decimal Bit correspondente
Mddulo de encaixe UPM4 8388608 bit 23
Mddulo de encaixe UPM3 4194304 bit 22
Madulo de encaixe UPM2 2097152 bit 21
Mddulo de encaixe UPMI 1048576 bit 20
Mddulo de encaixe UPMO 524288 bit 19
gllt;m;%rrupcéo selecionada em fungao STI3 269144 bit 18
gllt;m;%rrupcéo selecionada em fungao STI2 131072 bit 17
gllt;m;%rrupcéo selecionada em fungao STI1 65536 bit 16
gglt;m;%rrupgéo selecionada em fungao STI0 39768 bit 15
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 7 16384 bit 14
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 6 8192 bit 13
Ell - interrupgdo de entrada de evento Evento 5 4096 bit 12
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 4 2048 bit 11
HSC - contador de alta velocidade HSC5 1024 bit 10
HSC - contador de alta velocidade HSC4 512 bit9
HSC - contador de alta velocidade HSC3 256 bit 8
HSC - contador de alta velocidade HSC2 128 bit 7
HSC - contador de alta velocidade HSC1 b4 bit 6
HSC - contador de alta velocidade HSCO 32 bit 5
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 3 16 bit 4
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 2 8 bit 3
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 4 bit 2
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 0 2 bit1
SSFllj?é—ri?terrupcéo de rotina de falha do UFR 1 bit 0 (reservado)

Para limpar a(s) interrup¢ao(des):
1. Selecione quais interrupgdes vocé deseja limpar.
2. Encontre o valor decimal para a(s) interrupgao(oes) selecionadas.

Some os valores decimais se vocé selecionou mais de um tipo de
interrupgao.

4. Insira a soma na instrugao UIF.

Por exemplo, para desabilitar o evento EIl 1 e o evento EII 3:
Evento EII1=4, Evento EII 3=16
4 +16 =20 (digite este valor)
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UIC - Remogao de interrupgao do usuario

uic

Enable—— +——— UIC (name or Pin ID)
IRQType— or ENO(Pin ID)

Esta fungdo C remove um bit de perda de interrup¢ao para a interrup¢ao do
usudario selecionada.

Tabela 63 - Tipos de interrupgoes desabilitadas pela instrugao UIC

Tipo de interrupgao Elemento Valor decimal Bit correspondente
Mddulo de encaixe UPM4 8388608 bit 23
Mddulo de encaixe UPM3 4194304 bit 22
Mddulo de encaixe UPM2 2097152 bit 21
Mddulo de encaixe UPMI 1048576 bit 20
Mddulo de encaixe UPMO 524288 bit 19
gglt;m[t]%rrupgéo selecionada em funcao STI3 T bit 18
gglt;m[t]%rrupgéo selecionada em fungdo i) 131072 bit 17
gllt;ri]?lt)%rrup(;éo selecionada em fungao ST 65536 bit 16
(Sjllt;riIr]][tJ%rrup(;éo selecionada em fungao STI0 39768 bit 15
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 7 16384 bit 14
Ell - interrupcao de entrada de evento Evento 6 8192 bit 13
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento b 4096 bit 12
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 4 2048 bit 11
HSC - contador de alta velocidade HSC5 1024 bit 10
HSC - contador de alta velocidade HSC4 512 bit 9
HSC - contador de alta velocidade HSC3 256 bit 8
HSC - contador de alta velocidade HSC2 128 bit 7
HSC - contador de alta velocidade HSC1 b4 bit 6
HSC - contador de alta velocidade HSCO 32 bit b
Ell - interrupcao de entrada de evento Evento 3 16 bit 4
Ell - interrupcdo de entrada de evento Evento 2 8 bit 3
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 1 4 bit 2
Ell - interrupgao de entrada de evento Evento 0 2 bit 1
llfSFlFfé—riionterrup(;éo de rotina de falha do UFR 1 bit 0 (reservado)
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Usando a fum;ao de Configure a fungio STI a partir da janela Interrupt Configuration.
L] -~ L]
interrupcao selecionadaem =
= = Add Selectable Timed Interrupt [STI)
funcao do tempo (STI)
-m‘ Froperties
| ﬁ» Interrupt Type | Selectable Timed Interrupt [STI) - !
E! o STIHD |sTI0 v
— ST Description ~ [STI0 i
eners| Program [ v i . ]
i _ i
(=) Communication Ports =
& - Serial Part P, i rifiec D
-USE Part Auto Start | Fake | C
- Date and Time _ =
- Inkerrupks Set Paint !D—_l 1
i StartupfFaulks
i Modbus Mapping
i Embedded I
= Pl.ug;Ilgnl\:;:Iyulss [ 0k ] [ Cancel ] [ Apply ] [ Help
< Emply >

|
A interrupgio selecionada em fung¢do do tempo (STI) fornece um mecanismo
para resolver especificagdes de controle de tempo critico. A STI é 0 mecanismo

de disparo que lhe permite fazer a varredura ou resolver a légica do programa
de controle que é sensivel ao tempo.

Seguem exemplos de onde se usaria uma STI:

« Aplicacoes de tipo PID, onde um calculo deve ser realizado em um
intervalo de tempo especifico.

« Um bloco de légica que precisa sofrer varreduras com maior frequéncia.

A maneira como uma STI é usada é tipicamente dirigida pelas solicita¢oes/
especificagdes da aplicagdo. Ela opera usando a seguinte sequéncia:
1. Ousudrio seleciona um intervalo de tempo.

2. Quando um intervalo valido é definido e a STI estd adequadamente
configurada, o controlador monitora o valor da STI.

3. Quando o periodo de tempo se esgota, a operagao normal do controlador
é interrompida.

O controlador faz entdo a varredura da légica na POU da STI.

5. Quando a POU da STI é completada, o controlador retorna para onde
estava antes da interrupgao e continua sua operagao normal.
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Configuracao e status da
interrupcao selecionadaem
fungao do tempo (STI)

Esta se¢do aborda a configuragao e o gerenciamento de status da fungao STI.

Configuracao da fungao STI

PQU de programa STI
Este é o nome da unidade organizacional de programa (POU) que é executada

imediatamente quando ocorre esta interrupgao STI. Vocé pode escolher
qualquer POU programada a partir da lista drop-down.

STl Auto Start (STI0.AS)

Descricao de elemento secundario |Formato de dados Acesso ao programa do usuario
AS - Autoinicio binario (bit) somente leitura

O AS (Autoinicio) é um bit de controle que pode ser utilizado no programa de
controle. O bit de autoinicio é configurado com o dispositivo de programagao e
armazenado como parte do programa do usudrio. O bit de autoinicio define
automaticamente o bit de habilitacdo de interrupgao temporizada STI
(STIo.Enabled) quando o controlador entra em qualquer modo de execugio.

Valor de referéncia STI milissequndos entre interrupgdes (STI0.SP)

Descricao de elemento . ..
secundario Formato de dados  |Faixa Acesso ao programa do usuario
SP - Valor de referénciams | palavra (INT) 0 a 65535 ler/gravar

Quando o controlador faz a transi¢ao para um modo de execugao, o valor SP
(referéncia em milissegundos) é carregado na STI. Se a STI esta configurada
corretamente, e habilitada, a POU na configuragio da STI é executada nesse
intervalo. Este valor pode ser mudado a partir do programa de controle usando
a instrugao STIS.

0 valor minimo nao pode ser menor que o tempo necessario para
@ fazer a varredura da POU da STI mais a laténcia da interrupgao.

Informacoes de status da funcao STI
Os bits de status da fungao STI podem ser monitorados tanto no programa do
usudrio como no software Connected Components Workbench, no modo de

depuracao.

Execucdo de interrupgdo do usudrio STI (STI0.EX)

Descricao de elemento secundario Formato de dados | Acesso ao programa do usuario
EX - Interrupgao de execugao do usuario | binario (bit) somente leitura

O bit EX (Interrupg¢ao de execugao do usuario) é definido sempre que o
mecanismo STI completa a temporizagio e o controlador estd fazendo a
varredura da POU da STI. O bit EX é removido quando o controlador completa
o processamento da sub-rotina STI.
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O bit EX da STI pode ser utilizado no programa de controle como uma logica
condicional para detectar se uma interrup¢ao STI estd sendo executada.

Habilitar interrupgdo do usudrio ST/ (STI0.Enabled)

Descricao de elemento secundario Formato de dados Acesso ao programa do usuario

Habilitado - Habilitar interrupgao do usuario |binario (bit) somente leitura

O bit Habilitar interrup¢ao do usudrio é utilizado para indicar o status da STI
de habilitar ou desabilitar.

Perda de interrupgdo do usudrio STI (STIO.LS)

Descricao de elemento secundario |Formato de dados Acesso ao programa do usuario

LS - Perda de interrupgao do usuario |binario (bit) ler/gravar

O LS é um flag de status que indica que uma interrupgao foi perdida.

O controlador pode processar 1 condi¢ao de interrup¢ao do usudrio ativa e
manter até 1 condi¢do de interrup¢ao do usudrio pendente antes de energizar
o bit perdido.

Este bit é energizado pelo controlador. A utilizagao, rastreamento da condi¢ao
de perda, se necessdarios, dependem do programa de controle.

Interrupgdo do usudrio pendente STI(STIO.PE)

Descricao de elemento secundario |Formato de dados Acesso ao programa do usuario

PE - Interrupcao do usuario pendente |binario (bit) somente leitura

O PE é um flag de status que representa uma interrupgao que estd pendente.
Este bit de status pode ser monitorado ou utilizado para objetivos légicos no
programa de controle se vocé precisar determinar quando uma sub-rotina nao
pode ser executada imediatamente.

Este bit é definido e removido automaticamente pelo controlador.

O controlador pode processar 1 condi¢ao de interrupgao do usuario ativa e
manter até 1 condicao de interrupg¢io do usudrio pendente antes de energizar o
bit perdido.
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Usando a funcao de
interrupcao de entrada de
evento (EIl)

A EII (interrupgao de entrada de evento) é um recurso que permite que o
usudrio faga a varredura de uma POU especifica quando uma condigio de
entrada é detectada a partir de um dispositivo de campo.

Ello é usada neste documento para definir como EII funciona.

Configure a borda de entrada EII a partir da janela Embedded I/O configuration.

Configure a EII a partir da janela Interrupt Configuration.

L= ]@@@@9@ e _
| Add Event Input Interrupt (EIl) |EJ

- General
- Memory

Configuracgao e status da
funcao de interrupcao de
entrada de evento (EII)
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i Embedded IjC r :

= Plug-In Modules Ao Start |False |
b Emply = !
Eag Empty > Input Select ID |

Cancel ] [

J

Apply Help

Configuracao da funcao Ell

A funcgao de interrupgao de entrada de evento tem os seguintes parimetros de
configuracao relacionados.

POU Programa Ell

Este é o nome da unidade organizacional de programa (POU) que é executada
imediatamente quando ocorre esta interrupgao EIL. Vocé pode escolher
qualquer POU programada a partir da lista drop-down.

Ell Autoinicio (EII0.AS)
Descrigao de elemento secundario Formato de dados |Acesso ao programa do usuario
AS - Autoinicio binario (bit) somente leitura

O AS (Auto-inicio) é um bit de controle que pode ser utilizado no programa de
controle. O bit de auto-inicio é configurado com o dispositivo de programacao
e armazenado como parte do programa do usudrio. O bit de auto-inicio define
automaticamente o bit habilitado de interrup¢ao de usudrio de evento quando
o controlador entra em qualquer modo de execugao.
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Ell Selegdo de entrada (EI10.1S)

Descrigao de elemento secundario  |Formato de dados |Acesso ao programa do usuario

IS - Selecao de entrada palavra (INT) somente leitura

O pardmetro IS (sele¢do de entrada) é utilizado para configurar cada EII para
uma entrada especifica no controlador. Entradas validas siode o a N,onde N é
15 ou a ID de entrada maxima, o que for menor.

Este pardmetro é configurado com o dispositivo de programagao e no pode
ser modificado a partir do programa de controle.

Informacoes de status da funcao Ell

Os bits de status da fung¢do EII podem ser monitorados tanto no programa do
usudrio como no software Connected Components Workbench, no modo de
depuracio.

Ell Execugdo de interrupgdo do usudrio (EI0.EX)

Descricao de elemento secundario Formato de dados |Acesso ao programa do usuario
EX - Interrupgao de execugao do usuario  |binario (bit) somente leitura

O bit EX (Interrupgao de execugio do usudrio) é definido sempre que o
mecanismo EII detecta uma entrada vélida e o controlador esta fazendo a
varredura da POU da EII. O mecanismo EII remove o bit EX quando o
controlador completa seu processamento da sub-rotina EII.

O bit EX da EII pode ser utilizado no programa de controle como uma légica
condicional para detectar se uma interrupg¢ao EII estd sendo executada.

Ell Habilitagdo de interrupgdo de usudrio (EII0.Enabled)

Descrigao de elemento secundario Formato de dados |Acesso ao programa do usuario
Habilitado - Habilitar interrupgao do usuario | binario (bit) somente leitura

O bit habilitado (Habilitar interrup¢ao do usuario) é utilizado para indicar o
status da EII de habilitar ou desabilitar.

Ell Perda da interrupgdo do usudrio (EII0.LS)

Descrigao de elemento secundario Formato de dados |Acesso ao programa do usuario
LS - Perda de interrupgdo do usuério binario (bit) ler/gravar

LS (perda da interrupgao do usuario é um flag de status que representa uma
interrupc¢ao que foi perdida. O controlador pode processar 1 condigio de
interrup¢ao do usudrio ativa e manter até 1 condi¢do de interrupgao do usuario
pendente antes de energizar o bit perdido.

Este bit é energizado pelo controlador. A utilizago ou o rastreamento da
condi¢do de perda, se necessario, depende do programa de controle.
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Ell Interrupgdo do usudrio pendente (EII0.PE)

Descricao de elemento secundario

Formato de dados

Acesso ao programa do usuario

PE - Interrupgao do usuario pendente

binario (bit)

somente leitura

O PE (interrupg¢ao do usudrio pendente) é um flag de status que representa

uma interrupgao que esta pendente. Este bit de status pode ser monitorado ou

utilizado para objetivos 16gicos no programa de controle se vocé precisar
determinar quando uma sub-rotina nao pode ser executada imediatamente.

Este bit é definido e removido automaticamente pelo controlador.

O controlador pode processar 1 condi¢ao de interrup¢ao do usudrio ativa e

manter até 1 condicao de interrupg¢ao do usuario pendente antes de energizar o

bit perdido.
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Observacoes:
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Indicadores de status no Micro830 Controladores
controlador

Controladores de 10/16 pontos Controladores de 24 pontos Controladores de 48 pontos

[ODooooooooo
Dooooooooo
| Dooooooo

[ p——
N08E
OO

OO

OO

o -

ooog

ooo

ooo

oo

2 —] o0
3 1 r
2 —+1
4 —11 [ 33—
5 —t ] Y 4 —1 1
6 — 1+ 5 —H1 5 — ]
[ & 6 1 6 —r
7 ood |- |
000 oooo 7 { 0oooooooooo
| & 7{ oooo | Dooooooooo
|oo
Micro850 Controladores
Controladores de 24 pontos Controladores de 48 pontos
[Dooo | Oooooooooo
1 oooo 1 ooooooooog
oooo oooooooo
o 8 I
G =
22— 1
3— 1 ii{l
i o —
57 5—1
66— 6—11
[Dooo [Doooooooon
7{5555 7{7DDDDDDDDDD
|00

Controladores Micro870

Controladores de 24 pontos

oood
1 oood

oood

oo

g—ﬂ 0
22—
3—)
——)
5———
0

HT
'ooo
ooo
oo
oo

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022 313



Apéndice D

Localizagao de falhas

314

Indicador de status, descricao

Descrigao Estado Indica
Desligado A entrada ndo esta energizada
1 Status de entrada - -
On A entrada esta energizada (status do terminal).
Desligado Sem alimentagao de entrada, ou condigao de erro de
2 | Status de alimentagao alimentagao
Verde Energizado
Desligado Nao executando o programa do usudrio
3 Status de operacio Verde Executando o programa do usuério em modo de

operagao.

Verde intermitente

Backup de memdria/restauragao em andamento

Desligado

Nenhuma falha detectada.

4 | Status de falha Vermelho

Falha nao recuperavel que exige desligar e religar.

Vermelho
intermitente

Falha recuperdvel.

Desligado Nenhuma condicao de forga esta ativa.

5 Status de force - - -
Ambar Condigdes de forca estao ativas.
Desligado Sem trafego para RS-232/RS-485.

g |Statusde | Trafego por RS-232/RS-485.

comunicacao seria Verde 0 indicador somente pisca quando esta transmitindo
dados. Ele ndo pisca quando esté recebendo dados.

Desligado A saida ndo esté energizada.

7 Status de saida
On A saida esta energizada (status logico).
Permanentemente : 5
apagado Sem alimentagao.

Verde intermitente

Em espera.

Verde sélido

Dispositivo operacional.

Vermelho

8 Status do modulo Intermitente

Falha de adverténcia
(falhas recuperaveis graves e de adverténcia).

Vermelho sdlido

Falha grave (falha ndo recuperével).

Verde e vermelho
intermitente

Autoteste.

0 dispositivo esta realizando um autoteste de
energizagao (POST). Durante o POST, o indicador de
status da rede alterna entre verde intermitente e
vermelho. A duragao do autoteste depende do tamanho
do projeto no controlador.
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Cadigos de erro

Indicador de status, descri¢ao (Continuagao)

Descricao Estado Indica

Nao energizado, sem endereco IP.
0 dispositivo esta desenergizado, ou esté energizado
mas sem endereco IP.

Permanentemente
apagado

Sem conexao.
Verde intermitente | Um endereco IP esté configurado, mas nenhuma
aplicacao Ethernet esta conectada.

Conectado.

Verde sélido Pelo menos uma sessao Ethernet/IP esta estabelecida.

Vermelho

intermitente Tempo-limite de conexao (ndo implementado).

9 Status da rede

IP duplicado.

0 dispositivo detectou que seu enderego IP esta sendo
Vermelho sdlido utilizado por outro dispositivo na rede. Este status é
aplicavel somente se o recurso de detecgao (ACD) do
endereco IP duplicado do dispositivo estiver habilitado.

Autoteste.

0 dispositivo est4 realizando um autoteste de

Verde e vermelho energizagao (POST). Durante o POST, o indicador de
intermitente status da rede alterna entre verde intermitente e
vermelho. A duracao do autoteste depende do tamanho
do projeto no controlador.

Operacao normal

Os indicadores POWER e RUN estao acesos. Se uma condicao de forga esta
ativa, o indicador FORCE acende e permanece aceso até que todas as forgas
sejam removidas.

Esta se¢ao lista possiveis codigos de erro para o seu controlador, assim como as
acoes recomendadas para recuperagdo. As informagdes sobre a falha estao
armazenadas no log de falhas, que pode ser acessado a partir da pagina de
diagnéstico no Software Connected Components Workbench. O log de falhas
contém breves informagoes sobre a tltima falha, e informagoes detalhadas
sobre as tltimas 10 falhas nao recuperaveis que ocorreram.

Se um erro persistir apds a realizagio da a¢ao recomendada, entre em contato
com seu representante de suporte técnico local Rockwell Automation. Para
obter informagdes de contato, acesse rok.auto/support.

Tipos de falha

Ha dois tipos basicos de falhas que podem ocorrer:

« Recuperavel - Uma falha recuperavel pode ser removida sem precisar
desligar e religar o controlador. O LED de falha pisca em vermelho
quando ocorre uma falha recuperavel.

« Nao recuperavel — Uma falha ndo recuperavel exige que o controlador
seja desligado e religado antes de remover a falha. Depois que o
controlador foi desligado e religado ou reiniciado, verifique o log de
falhas na pagina de diagnéstico do Software Connected Components
Workbench, e entao remova a falha. O LED de falha fica fixo em
vermelho quando ocorre uma falha nao recuperavel.
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Tabela 64 - Lista de codigos de erro para controladores Micro800

Cadigo de erro | Tipo de falha | Descrigao Agao recomendada
0 controlador sofreu um reset inesperado por
causa de um ambiente ruidoso ou uma falha de
hardware interno. i ) :
Se a variavel do sistema Realize uma das sequintes agdes:
0xF000 Recuperavel | _SYSVA_USER_DATA_LOST estiver definida, o « Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
controlador ¢ capaz de recuperar o programa do | « Verifique a fiagao para eliminar qualquer ruido.
usuario, mas os dados do usuario sao removidos.
Se ndo, 0 programa do controlador Micro800 é
removido.
0 programa do controlador foi removido. Isso
aconteceu porque:
- uma falha de energia ocorreu durante o Realize uma das sequintes acdes:
0XFOO01 Recuperavel download do’progra[na ou transfe(épcia de « Consulte Acoes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
dados a partir do mddulo de memoria. « Transfira o programa usando o utilitério de recuperagao do modulo de
« 0 cabo foi removido do controlador durante o meméria.
download do programa.
« 0 teste de integridade RAM falhou.
0 watchdog do hardware do controlador foi
ativado. 0 tempo-limite de watchdog do hardware
ocorre se a varredura do programa leva mais que
3 segundos.
Nao Se a variavel do sistema < . < - -
0xF002 recuperavel | SYSVA_USER_DATA_LOST estiver definida, o Consulte Acdes corretivas para falhas nao recuperaveis na pagina 321.
controlador é capaz de recuperar o programa do
usudrio, mas os dados do usuario sao removidos.
Se ndo, 0 programa do controlador Micro800 é
removido.
Ocorreu um dos sequintes: Realize uma das sequintes agdes:
« 0 hardware do modulo de meméria esta com « Remova o mddulo de memdria e reconecte-o.
falha. « Obtenha um novo mddulo de memdria.
0xF003 Recuperével | « Aconexao do mddulo de memdria esta com « Consulte Acoes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
falhz?. » ) ) « Faca o upgrade da versao do firmware do controlador Micro800 para que seja
+ 0 mddulo de memdria era incompativel com a compativel com 0 médulo de memoria. Para obter informagdes sobre a
versao do firmware do controlador Micro800. compatibilidade da versao do firmware, acesse rok.auto/pcdc.
Realize uma das sequintes acdes:
Uma falha ocorreu durante a transferéncia de « Consulte Acdes carretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
OxF004 Recuperével dados do modulo de memoria. « Tente realizar a transferéncia de dados novamente. Se o erro persistir,
substitua o médulo de memdria.
« Para falha de RTC incorporado, reinicie o controlador.
0 programa do usuario falhou em uma verificagdo | Realize uma das seguintes agdes:
0xF005 Recuperavel | de integridade enquanto o controlador Micro800 | » Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
estava no modo de operagao. « Verifique a fiacao.
0 programa do usudrio é incompativel com a Realize uma das seguintes agoes:
0xF006 Recuperavel versio do firmware do controlador Micro800. « Consulte Acdes carretivas para falhas recuperaveis na pagina 32. .
« Contate o seu representante local de suporte técnico Rockwell Automation.
0 programa do usuario contém uma fungéo/bloco | Realize uma das seguintes agdes:
0xF010 Recuperavel | de fungdes que nao é suportado pelo controlador | « Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
Micro800. - Contate o seu representante local de suporte técnico Rockwell Automation.
Ocorreu um erro de meméria do médulo de « Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
0xF014 Recuperavel meméria « Reprograme o mddulo de memdria. Se o erro persistir, substitua o médulo de
' memoéria.
N3 Realize uma das sequintes acdes:
0xF015 reacouperével Ocorreu um erro de software inesperado. « Consulte Acdes corretivas para falhas nao recuperaveis na pagina 321.
« Verifique a fiagdo.
N3 Realize uma das sequintes acdes:
0xF016 reacouperével Ocorreu um erro de hardware inesperado. « Consulte Acdes corretivas para falhas nao recuperaveis na pagina 321.
« Verifique a fiagdo.
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Tabela 64 - Lista de cddigos de erro para controladores Micro800 (Continuagao)

Cadigo de erro

Tipo de falha

Descricao

Agao recomendada

OxF017

Nao
recuperavel

Um erro inesperado de software ocorreu devido a
uma interrupcao inesperada do hardware.

Se a variavel do sistema
_SYSVA_USER_DATA_LOST estiver definida, o
controlador é capaz de recuperar o programa do
usudrio, mas 0s dados do usuario sao removidos.
Se nao, o programa do controlador Micro800 é
removido.

Realize uma das sequintes agdes:
« Consulte Acdes corretivas para falhas nao recuperaveis na pagina 321.
« Verifique a fiacao.

0xF018

Nao
recuperavel

Um erro inesperado de software ocorreu devido a
uma falha de comunicagao SPI.

Se a variavel do sistema
_SYSVA_USER_DATA_LOST estiver definida, o
controlador é capaz de recuperar o programa do
usudrio, mas os dados do usudrio sao removidos.
Se nao, o programa do controlador Micro800 é
removido.

Realize uma das seguintes agdes:
« Consulte Acdes corretivas para falhas nao recuperaveis na pagina 321.
« Verifique a fiacao.

0xF019

Nao
recuperavel

Um erro de software inesperado ocorreu devido a
memoria ou outros problemas de recurso do
controlador.

Consulte Acdes corretivas para falhas nao recuperaveis na pagina 321.

OxFO1A

Recuperavel

0 controlador sofreu um reset inesperado durante
a alteragdo de modo de operagao (RMC) por causa
de um ambiente ruidoso ou uma falha de
hardware interno.

Se a variavel do sistema
_SYSVA_USER_DATA_LOST estiver definida, o
controlador é capaz de recuperar o programa do
usuario, mas os dados do usuario sao removidos.
Se ndo, o programa do controlador Micro800 &
removido.

Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.

0xF020

Recuperavel

0 hardware de base com falha é incompativel com
a versao do firmware do controlador Micro800.

Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.

0xFO21

Recuperavel

A configuragao de E/S no programa do usuario é
invalida ou nao existe no controlador Micro800.

Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.

0xF022

Recuperavel

0 programa do usuario no médulo de memoria é
incompativel com a versao do firmware do
controlador Micro800.

Realize uma das sequintes agdes:
« Consulte Acoes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
« Substitua 0 modulo de meméria.

0xF023

Nao
recuperavel

0 programa do controlador foi removido. Isso

aconteceu porque:

- uma falha de energia ocorreu durante o
download do programa ou transferéncia a partir
do médulo de meméria.

« 0 teste de integridade de atualizagao falhou
(somente Micro810).

Realize uma das sequintes agées:
« Consulte Acdes corretivas para falhas nao recuperaveis na pagina 321.
« Transfira ou faga download do programa.

0xF030
0xFO31
0xF032
0xF033

Recuperavel

Informagdes de desenergizacao na memaria
persistente podem nao ter sido gravados
corretamente devido a um ambiente com ruido ou
uma falha interna de hardware.

Se a variavel do sistema
_SYSVA_USER_DATA_LOST estiver definida, o
controlador é capaz de recuperar o programa do
usuario, mas os dados do usuario sao removidos.
Se ndo, o programa do controlador Micro800 é
removido.

Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.

0xF050

Recuperével

A configuragao de E/S incorporadas no programa
do usudrio é invélida.

Consulte Acoes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.

0xF100

Recuperavel

Ha um erro de configuragao geral detectado na
configuracao de movimento da que se fez
download do software Connected Components
Workbench, como um nimero de eixo ou intervalo
de execugao de movimento sendo configurado
fora da faixa.

Realize as sequintes agoes:
« Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
« Corrija a configuragao dos eixos no programa do usuario.

0xF10

Recuperavel

Ha um recurso de movimento faltando, como a
variavel Motion_DIAG nao definida.

Realize as sequintes agoes:
« Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
« Corrija a configuragao dos eixos no programa do usuario.

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022 3n



Apéndice D

Localizagao de falhas

Tabela 64 - Lista de cddigos de erro para controladores Micro800 (Continuagao)

Cadigo de erro | Tipo de falha | Descrigao Agao recomendada
e T A 01180 et s s e
oxF122" Recuperavel | controlador, ou a configuragao do eixo tem algum | EonsultetAgoes corretvas naraffalhas recuqerav:zls napagina ‘1211 d
conflito de recurso com algum outro eixo de . emov?do 0s 0s eixos e reconfigure o movimento com a orientagao do
movimento que ndo foi configurado previamente, | Manual do usuario.
Ha um erro na légica do motor de movimento
(problema de légica do firmware ou colisdo de
0 ; memoria) para um eixo detectado durante a = . - -
0xF15z Recuperavel operaco ciclica do motor de movimento. Uma Consulte Acoes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
razao possivel pode ser um erro de memdria/
dados no motor de movimento.
Realize as sequintes agoes:
1. Desligue o controlador.
OxF210 Recuperavel | O terminador de expansion 1/0 esta faltando. 2. gigsrt]sgwt: o terminador de expansion I/0 no Gltimo médulo de expansion I/0 no
3. Ligue o controlador.
4. Consulte Acdes carretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
Realize as sequintes agoes:
1. Desligue o controlador.
. 0 ndmero maximo de mddulos de expansion 1/0 2. Certifique-se de que o nimero de modulos de expansion 1/0 nao é maior que
0xF230 Recuperavel foi excedido. quatro.
3. Ligue o controlador.
4. Consulte Agdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
. H& um erro ndo recuperavel e 0 modulo de < . fo -
0xF250 Recuperavel expansion 1/0 ndo pode ser conectado. Consulte Ac@es carretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
0xF2622 Recuperavel rl{[r]n:isf?g:ﬁamestre de expansion I/0 foi detectada Consulte Acoes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
Uma falha de comunicagao nao recuperavel Realize uma das seguintes agoes:
(2) 7 ‘ d . ~ . s . ;.
0xF27z Recuperavel ocorreu no médulo de expansion 1/0. Consqlte Acoe§ corretivas para fglhas recuperaveis na pagina 321.
« Substitua 0 médulo com o slot nimero z.
Realize uma das sequintes acdes:
0xF282?) Recuperavel | Erro de baudrate de expansion I/0. « Consulte Acdes caorretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
« Substitua 0 médulo com o slot nimero z.
) . Realize uma das sequintes acdes:
0xF29z2) Recuperavel Uma falha de modulo foi detectada em seu « Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
maddulo de expansion /0. . . 5
« Substitua 0 médulo com o slot nimero z.
Realize uma das sequintes agdes:
0xF2A22 Recuperavel | Falha de alimentacao de expansion |/0 « Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
« Substitua 0 médulo com o slot nimero z.
Realize uma das sequintes acdes:
« Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
@) . . s . + Corrija a configurag@o do médulo de expansion 1/0 no programa do usudrio
OxF28Bz Recuperavel | Falha de configuragao expansion I/0. para que combine com a configuragao real de hardware.
« Verifique a operacdo e as condi¢des do mddulo de expansion 1/0.
« Substitua o madulo de expansion 1/0.
Realize as sequintes agoes:
, - . . « Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
0 médulo de meméria esta presente, mas esta « Verifique para se certificar de que ha um projeto vélido no médulo de
0xF300 Recuperavel | vazio e é necessaria uma operagao de quep q proj
" memaria.
restauracao. . _
« Faca o download de um programa do usuario e use a funcao de backup para o
madulo de meméria.
Realize uma das sequintes agdes:
« Consulte Acdes carretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
OxF301 Recuperavel 0 projeto do mddulo de meméria nao é compativel | « Verifique para se certificar de que ha um programa de usudrio com um
com o controlador. controlador que tem o catalogo correto do controlador configurado.
« Faca o download de um programa do usuario e use a fun¢ao de backup para o
madulo de memdria.
ublicacao da Rockwell Automation - -PT-E - Abri
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Tabela 64 - Lista de cddigos de erro para controladores Micro800 (Continuagao)

Cadigo de erro | Tipo de falha | Descrigao Agao recomendada
Realize uma das sequintes agoes:
A senha nao é igual entre o modulo de memériae | < Consulte AcGes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
o controlador. Aplica-se somente ao controlador | « Verifique para se certificar de que o programa de usuario no médulo de
g
. Micro820 quando o LCD remoto realiza a operagao meméria tem a senha correta.
xF302 R ravel B - ~
0xF30 BCUPETAVEL | e restauragao. . - Faga o download de um programa do usuario com uma senha e use a fungao
Esta falha nao se aplica a revisao do firmware do de backup para o modulo de memdria.
controlador Micro800 10 e posteriores. « Use o software Connected Components Workbench para inserir a senha
correta no controlador e realizar novamente a operacao de restauracao.
. 0 médulo de meméria ndo esté presente e é s s . - .
0xF303 Recuperével necessaria uma operacao de restauracao. Verifique para se certificar de que o modulo de memdria esta presente.
, . Realize as sequintes acoes:
0xFoAZ) Recuperavel gp??:cugg de £/S plug-in sofreu um erro durante a | | Verifique a operagdo e as condicdes do médulo de E/S plug-in.
' « Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
Realize uma das sequintes agdes:
A configuracao do médulo de E/S plug-in nio « Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
(3) . : A = + Corrija a configuragdo do mddulo de E/S plug-in no programa do usudrio para
0xF 0Bz Recuperdvel ggtn;tclltr;?jgom a configuragao de £/S real que combine com a configuragao real de hardware.
’ « Verifique a operacao e as condigdes do madulo de E/S plug-in.
« Substitua o médulo de E/S plug-in.
Realize as sequintes agoes:
Ouando a alimentagao fol aplicada a0 médulo de 1. Consulte AcGes corretivas para falhas recuperéveis na pagina 321.
0xF002%) Recuperavel | E/S plug-in ou 0 mGdulo de E/S plug-in foi % gorrljta a cnpflqucrjagati dt:jr:jmdulo deE/S plugd-ln no [;trogran[;a do Ufusno.
removido, ocorreu um erro de hardware. . Construa e faga download do programa usando o software Connecte
Components Workbench.
4. Coloque o controlador Micro800 no modo de operagao.
Realize as sequintes agoes:
A configuragao do médulo de E/S plug-in nio 1. Consulte Acdes carretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
OxFOEL Recuperavel | combina com a configuragdo de E/S real 2. Corrija a configuragao do modulo de E/S plug-in no programa do usuério.
3. Construa e faga download do programa usando o software Connected
detectada.
Components Workbench.
4. Coloque o controlador Micro800 no modo de operagao.
Realize as sequintes agdes:
0xF830 Recuperavel | Ocorreu um erro na configuracao Ell. « Consulte Acdes carretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
« Revise e altere a configuragao Ell nas propriedades do controlador Micro800.
Realize as sequintes agdes:
0xF840 Recuperavel | Ocorreu um erro na configuracao HSC. « Consulte Acdes carretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
« Revise e altere a configuragao Ell nas propriedades do controlador Micro800.
Realize as seguintes agdes:
0xF850 Recuperavel | Ocorreu um erro na configuracao STI. « Consulte Acdes carretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
« Revise e altere a configuragao Ell nas propriedades do controlador Micro800.
Realize as sequintes agdes:
Bfnogfrlé tjlglgosbort:erceocr?tgtgaeqne]rgggadda:solsé.gerado 1. Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
0xF860 Recuperavel | quando a execugao da légica ladder, do texto % gorruta 0 pr?gran;a palra ?jsgegurar queé nao hs sobrefctontaggm de (13308'
estruturado ou do diagrama de blocos de fungdes | CO"S rua et a\ﬁla kobwn Of? 0 programa usando 0 software Lonnecte
(FBD) encontra uma divisao por zero. omponents Workbench. N
4. Cologue o controlador Micro800 no modo de operagao.
Realize as seguintes agdes:
1. Consulte Ac@es carretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
- 2. Corrija 0 programa para garantir que nao ha indice usado para acessar um
0xF870 Recuperavel gm endereco de indice estava fora do espago de elemento de vetor além dos limites do vetor.
ados.
3. Construa e faga download do programa usando o software Connected
Components Workbench.
4. Cologue o controlador Micro800 no modo de operagao.
Realize as sequintes agoes:
1. Consulte AcGes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.
Lo a1 2. Corrija o programa para garantir que ndo ha indice usado para acessar um bit
0xF0878 Recuperavel Um indice usado para acessar um bit esta além além dos limites do tipo de dados.

dos limites do tipo de dados no qual é utilizado.

3. Construa e faca download do programa usando o software Connected
Components Workbench.
4. Cologue o controlador Micro800 no modo de operacao.
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Localizagao de falhas

Tabela 64 - Lista de cddigos de erro para controladores Micro800 (Continuagao)

Cadigo de erro

Tipo de falha

Descricao

Agao recomendada

0xF880

Recuperavel

Ocorreu um erro de conversao de dados.

Realize as sequintes agoes:

1. Consulte Acdes corretivas para falhas recuperéveis na pagina 321.

2. Corrija o programa para assegurar que nao ha erro de conversao de dados.

3. Construa e faga download do programa usando o software Connected
Components Workbench.

4, Cologue o controlador Micro800 no modo de operagao.

0xF888

Recuperavel

A pilha de chamadas do controlador nao é
compativel com a sequéncia de chamadas a
blocos de fungdes no atual projeto. Um excesso de
blocos esta dentro de outro bloco.

Realize as sequintes agoes:

« Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.

« Mude o projeto para reduzir a quantidade de blocos sendo chamados dentro de
um bloco.

0xF898

Recuperével

Ocorreu um erro na configuragao da interrupgao
do usuario para 0 mddulo de E/S plug-in.

Realize as sequintes agoes:

« Consulte Acdes carretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.

« Corrija a configuragao da interrupgao do usudrio para 0 mddulo de E/S plug-in
no programa do usudrio para que combine com a configuracao real de
hardware.

0xF8AO

Recuperavel

0Os parametros TOW sao invélidos.

Realize as sequintes agoes:

1. Consulte Ac@es carretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.

2. Corrija 0 programa para assegurar que nao ha parametros invalidos.

3. Construa e faca download do programa usando o software Connected
Components Workbench.

4. Cologue o controlador Micro800 no modo de operacao.

OxF8A1

Recuperavel

Os parametros DOY sao invalidos.

Realize as sequintes agdes:

1. Consulte Ac@es corretivas para falhas recuperéveis na pagina 321.

2. Corrija o programa para assegurar que nao ha parametros invalidos.

3. Construa e faca download do programa usando o software Connected
Components Workbench.

4, Cologue o controlador Micro800 no modo de operagao.

OxFFzZ%

Recuperavel

Ocorreu uma falha criada pelo usuario do
software Connected Components Workbench.

Consulte Acdes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.

0xDOOF

Recuperével

Um tipo especial de hardware (por exemplo, E/S
incorporada) foi selecionado na configuracao do
programa do usudrio, mas nao combina com a
base real de hardware.

Consulte Acoes corretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.

0xDOM

Recuperavel

0 tempo de varredura do programa excedeu 0
valor de limite de tempo watchdog.

Realize as seguintes agdes:

« Consulte Acdes carretivas para falhas recuperaveis na pagina 321.

« Determine se o programa ficou preso em uma malha e corrija o problema.

Uma falha pode ocorrer se seu programa de texto estruturado contiver uma

malha com o limite superior definido para o valor maximo da variavel. Por

exemplo, a variavel & um USINT e o limite est4 definido para 255, ou a variavel é

um UINT e o limite esta definido para 65535.

Para corrigir a falha, realize o sequinte:

1. Corrija 0 programa para garantir que o limite superior nao seja alcangado. Um
método é usar um tipo de dado com um valor maximo maior.

2. Construa e faga download do programa usando o software Connected
Components Workbench.

3. Cologue o controlador Micro800 no modo de operagao.

Se 0 seu programa € projetado para ter um tempo de varredura mais longo que 3

segundos, no programa do usuario, aumente o tempo-limite de watchdog que

esta configurado na variavel do sistema _SYSVA_TCYWDG e entao construa e

descarregue o programa usando o software Connected Components Workbench.

(1) zindica a ID do eixo légico. (0 a 3).

(2) zindica o nimero do slot da E/S de expansao. Se z=0, entao o niimero do slot nao pode ser identificado.
(3) z ¢ o0numero do slot do madulo plug-in. Se z=0, entao o niimero do slot ndo pode ser identificado.
(4) zzindica o (ltimo byte do nimero do programa. Somente nimero de programa até OxFF podem ser exibidos. Para nimeros de programa de 01x00 a OxFFFF, somente o Gltimo byte é

exibido.)
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Acao corretiva para falhas recuperaveis e nao recuperaveis

Acdes corretivas para falhas recuperdveis

Realize as seguintes agOes:

1. Grave opcionalmente o log de falhas do Software Connected

Components Workbench.

2. Remova a falha recuperavel usando o Software Connected Components
Workbench.

3. Seo problema persistir, entre em contato com o suporte técnico com o
log de falhas.

Acdes corretivas para falhas nGo recuperdveis

Realize as seguintes agOes:

1. Desligue e ligue seu controlador Micro8oo.

2. O controlador passard a uma falha recuperavel. Grave opcionalmente o
log de falhas do Software Connected Components Workbench.

3. Remova a falha recuperavel usando o Software Connected Components
Workbench.

4. Se o programa for perdido, construa e descarregue o seu programa
usando o Software Connected Components Workbench.

5. Se o problema persistir, entre em contato com o suporte técnico com o

log de falhas.
Recuperar um registro Vocé pode recuperar um log de falha para seu controlador usando o software
de falha Connected Components Workbench, versao 9 ou posterior.

Realize as seguintes agoes:
1. Execute o software Connected Components Workbench.

2. Conecte ao controlador Micro800

Em Project Organizer, clique com o botao direito do mouse no
controlador Micro800.

4. Selecione Diagnose > Fault.
A aba Fault Diagnostics é exibida.

5. Clique no botao Get Fault Log.
Salve o arquivo de registro de falha (.txt).

Modelo de recuperat;éo de  Useo seguinte modelo de recuperacio de erro para ajudi-lo a diagnosticar

erro do controlador problemas de software e hardware no microcontrolador. O modelo traz
davidas comuns que vocé pode questionar para ajudar a encontrar o problema
em seu sistema. Consulte as paginas recomendadas no modelo para mais
ajuda.
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0 LED de alimentagao

esta aceso? Verifique a fiagao.

Verifique o LED de falha.
Vermelho piscando = Recuperavel
Vermelho fixo = Nao recuperavel

Afalha é recuperavel? Desligue e ligue o controlador.

Faca o diagnéstico da falha no software
Connected Components Workbench e

consulte a pagina 316 para descobrir a <

causa provavel e a acao recomendada.

:

Remova a falha.

:

Corrija a condigao que esta
causando a falha.

:

Teste e verifique a operagao

do sistema.
Ligar para a Rockwell Se vocé precisar entrar em contato com a Rockwell Automation ou seu
p
Automation para obter distribuidor local para assisténcia, antes de ligar, tenha em maos:
assisténcia « tipo do controlador, carta de série, carta de revisao e nimero de

firmware (FRN) do controlador
. status do indicador do controlador
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Blocos de funcao PID

O bloco de fun¢ao PID tem nomenclatura de parimetros similar ao
RSLogix 500 e é recomendado para usudrios que ja tém familiaridade com
programacao em RSLogix 500. O bloco de fungao IPIDCONTROLLER tem a
vantagem de suportar o ajuste automatico.

Tabela 65 - Comparacao entre IPIDCONTROLLER e PID

IPIDCONTROLLER PID Descricao

Parametros comuns

Processo PV Realimentagao de variavel de processo
SetPoint SP Entrada de configuragao

Saida cv Saida CV

Direcao de controle do processo (resfriamento

Gains.DirectActing Controle versus aquecimento).

Gains.ProportionalGain Gains.Kc Ganho do controlador tanto para P quanto para |
Gains.Timelntegral Gains.Ti Valor integral de tempo paral

Gains.TimeDerivative Gains.Td Valor derivativo de tempo para D
Gains.DerivativeGain Gains.FC Uma constante de filtro maior torna a saida CV mais

responsiva a erros. Age como um ganho derivativo.

AbsoluteError AbsoluteError Valor absoluto do erro

Parametros especificos de PID

CVMin Para limitar CV
CVMax Para limitar CV

VERDADEIRO = Operagao normal de PID.
AutoManual FALSO = Operagao manual usando CVManual.
CVManual CV quando no modo manual

VERDADEIRO = Iniciar execugdo com os pardmetros
Habilitar de entrada atuais.
FALSO = CV € igual a zero.

VERDADEIRO = estado PID é em funcionamento.

Ativo FALSO = estado PID ¢ parado.
Erro VERDADEIRO = PID tem um erro.

FALSO = PID nao tem erros.
ErrorlD 1D do erro PID
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Blocos de fungao PID

Bloco de fungoes PID

Tabela 65 - Comparagao entre IPIDCONTROLLER e PID (Continuagao)

IPIDCONTROLLER

PID ‘ Descricao

Parametros especificos de IPIDCONTROLLER

Auto

VERDADEIRO = Operagao normal de PID.
FALSO = Saida rastreia a realimentagao.

Realimentagao

Realimentagao do controle sendo aplicado ao
processo. Geralmente é o CV do PID apés a aplicagao
de quaisquer limites ou controle manual.

AutoTune

VERDADEIRO = ajuste automatico.
- FALSO = sem ajuste automatico.

ATParameters

Parametros de autoajuste

ATWarning

Adverténcia de ajuste automatico

OutGains

Ganho do ajuste automatico

Initialize

Usado para ajuste automatico

fungées PID

Esse diagrama de bloco de fungdes mostra os argumentos no bloco de

PID

—— Enable Active [——
— PV CV|——
— SP AbsoluteError ——
— AutoManual Error ——
— CVManual Error ID ——
— CVMax

— CVMin

— Gains

— Control

— Linit

A tabela a seguir explica os argumentos usados neste bloco de fungoes.

Tabela 66 - Argumentos do PID

Parametro

Tipo de Tipo de

parametro | dados Descrigao

Habilitar

Habilitar instrucao.

BOOL VERDADEIRO = Iniciar execugdo com os pardmetros de
entrada atuais.

FALSO = CV € igual a zero.

Entrada

PV

Valor do processo. Este valor é tipicamente lido a partir de
Entrada REAL um modulo de entrada analdgica.
A unidade SI deve ser a mesma da configuragao.

SP

Entrada REAL 0 valor do ponto de ajuste para o processo.

AutoManual

Selegao do modo auto ou manual:
Entrada BOOL VERDADEIRO = Operagdo normal de PID.
FALSO = Operagao manual usando CVManual.

CVManual

Entrada do valor de controle definida para operagao em
Entrada REAL modo manual. A faixa valida para CVManual é:
CVMin < CVManual < CVMax

CVMin

Limite minimo do valor de controle.
Entrada REAL Se CV < CVMin, entao CV = CVMin.
Se CVMin > CVMax, e ocorre um erro.

CVMax

Limite maximo do valor de controle.
Entrada REAL Se CV > CVMax, entao CV = CVMax.
Se CVMax < CVMin, ocorre um erro.
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Tabela 66 - Argumentos do PID (Continuagao)

Tipo de

Tipo de

Parametro parametro | dados Descricao
Ganhos de PID para controlador.
Gains Entrada PID_GAINS Use o tipo de dado PID_GAINS para configurar o parametro
de ganhos.
Direcao de controle do processo:
Controle Entrada BOOL VERDADEIRO = Agdo direta, como resfriar.
FALSO = Agdo reversa, como aquecer.
Linit Entrada BOOL Reservado para uso futuro.
Status do controlador PID:
Ativo Saida BOOL VERDADEIRO = estado PID é em funcionamento.
FALSO = estado PID € parado.
. A saida do valor de controle.
cv Saida REAL Se ocorreu um erro, CV é 0.
. Erro absoluto ¢ a diferenga entre o valor de processo (PV)e o
Absolutetrror Saida REAL valor de configuragao (SV).
Indica a existéncia de uma condicao de erro.
Erro Saida BOOL VERDADEIRO = PID tem um erro.
FALSO = PID nao tem erros.
ErrorlD Saida USINT Um numero Gnico que identifica o erro. Os erros sao

definidos nos cddigos de erra PID.

Tabela 67 - Tipo de dados GAIN_PID

Tipo de

Tipo de

Parametro parametro dados Descricao
Ganho do controlador para PID.
Proporcional e Integral sao dependentes deste ganho
(>=0,0001).

K Entrada REAL Kc em aumento melhora o tempo de resposta, mas também
aumenta o0 excesso e a oscilagao do PID.
Se Kc for invélido, ocorre um erro.
Constante de tempo integral em segundos (>= 0,0001).

Ti Entrada REAL Ti em aumento diminui o excesso e a oscilagao do PID.
Se Ti for invalido, ocorre um erro.
Constante de tempo derivativo em segundos (>= 0,0).
Quando Td é igual a 0, ndo ha agao derivativa e PID se torna
um controlador PI.

10+ Entrada REAL Td em aumento reduz o excesso e remove a oscilagao do
controlador PID.
Se Td for invalido, ocorre um erro.
Constante de filtro (>= 0,0).

FC Entrada REAL 0 intervalo recomendado para FC é de 0 a 20.

FC em aumento alivia a resposta do controlador PID.
Se FC for invalido, ocorre um erro.

Tabela 68 - Codigos de erro do PID

Cadigo de erro Descrigao
0 PID esta funcionamento normalmente.
1 Kc € invalido.
2 Ti é invélido.
3 Td € invalido.
4 FC € invélido.
5 CVMin > CVMax, ou CVMax < CVMin
6 CVManual < CVMin
CVManaul é invalido.
7 CVManual > CVMax

CVManual é invalido.
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Bloco de fum;oes Esse diagrama de bloco de fun¢des mostra os argumentos no bloco de fungdes
IPIDCONTROLLER IPIDCONTROLLER.
IPIDCONTROLLER
— EN ENO —
— Process Output [——
— SetPoint AbsoluteError ——
—1 FeedBack ATWarning ——
— Auto OutGains ——
— Initialize
— Gains
— AutoTune
— ATParameters

A tabela a seguir explica os argumentos usados neste bloco de fungoes.

Tabela 69 - Argumentos do IPIDCONTROLLER

Tipo de Tipo de

Parametro parametro dados

Descricao

Habilitagao de bloco de fungoes
TRUE = Executar fungao.
EN Entrada BOOL FALSE = Nao executar fungao.
Aplicavel a programas de diagrama ladder.

Valor do processo, que € o valor medido a partir da saida do

Processo Entrada REAL processo.

SetPoint Entrada REAL 0 valor do ponto de ajuste para o processo.
Sinal de realimentacao, que é o valor da variavel de controle

. ~ aplicada ao processo.

Realimentazo Entrada REAL Por exemplo, a realimentagao pode ser a saida
IPIDCONTROLLER.
Modos de operagao do controlador PID:

Auto Entrada BOOL VERDADEIRO = Operacdo normal de PID.

FALSO = Saida rastreia a realimentagao.

Uma mudanca no valor (VERDADEIRO para FALSO ou FALSO
BOOL para VERDADEIRQ) faz com que o controlador elimine

qualquer ganho proporcional durante aquele ciclo. Ele
também inicializa sequéncias AutoTune.

Initialize Entrada

PID de ganhos para IPIDCONTROLLER.
Gains Entrada GAIN_PID Use o tipo de dado GAIN_PID para definir os parametros para
a entrada de ganhos.

VERDADEIRO = ajuste automatico.

AutoTune Entrada BOOL FALSO = sem ajuste automético.

Parametros de autoajuste
ATParameters Entrada AT_Param Use o tipo de dado AT_Param para definir os parametros
para a entrada ATParameters.

Saida Saida Real Valor da saida a partir do controlador

AbsoluteError Saida Real Erro absoluto (Processo - Referéncia) para o controlador.

Adverténcia para a sequéncia de ajuste automatico. Os
valores possiveis sao:
0 - Nenhum autotune realizado
DINT 1=No modo de ajuste automatico.
2 = Nenhum autotune realizado.
-1=Erro 1: Entrada automaticamente configurada como
TRUE, o ajuste automatico nao é possivel.
-2 = Erro 2: Erro de ajuste automatico, o ATDynamSet expirou.

ATWarnings Saida

. ] Ganhos calculados a partir das sequéncias de AutoTune.
OutGains Saida GAIN_PID Use o tipo de dado GAIN_PID para definir a saida OutGains.

. Habilitar saida.
END Salda BOOL Aplicével a programas de diagrama ladder.
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Tabela 70 - Tipo de dados GAIN_PID

Parametro Tipo Descrigao

Tipos de agao:

TRUE = Acao direta, saida se move na mesma diregao que o erro. Isto é, o valor
real do processo é maior que a configuracao e a acao adequada do controlador
DirectActing BOOL € aumentar a saida. Por exemplo, resfriar.

FALSE = Agao reversa, saida se move na direcao oposta a do erro. Isto &, o valor
real do processo é maior que a configuragao e a acao adequada do controlador
é diminuir a saida. Por exemplo, aquecer.

Ganho proporcional para PID (>= 0,0001)

Ganho proporcional para PID (P_Gain)

Um ganho proporcional maior causa uma mudanga maior na saida com base na
diferenca entre o PV (valor do processo medido) e SV (valor de referéncia).
ProportionalGain | REAL Quanto maior o ganho, mais rapido o erro diminui, mas isso pode resultar em
instabilidade, como oscilagdes. Quanto menor o ganho, mais lentamente o erro
diminui, mas o sistema fica mais estavel e menos sensivel a erros grandes.

0 P_Gain geralmente é o ganho mais importante a ajustar e o primeiro ganho a
ajustar quando se esta realizando o tuning.

Valor integral de tempo para PID (>= 0,0001)

Valor integral de tempo para PID

Uma constante de tempo integral menor causa uma mudanga mais rapida na
saida com base na diferenga entre o PV (valor do processo medido) e SV (valor
Timelntegral REAL de referéncia) integrado ao longo desse tempo. Uma constante de tempo
integral menor diminui o erro de estado estavel (erro quando SV nio esta sendo
alterado), mas aumenta as chances de instabilidade como oscilages. Uma
constante de tempo integral maior deixa mais lenta a resposta do sistema e 0
torna mais estdvel, mas PV se aproxima de SV a uma taxa mais lenta.

Valor derivativo de tempo para PID (>= 0,0)

Valor derivativo de tempo para PID (Td)

Uma constante de tempo derivativo menor causa uma mudanga mais rapida na
saida com base na taxa de mudanca da diferenca entre o PV (valor do processo
medido) e SV (valor de referéncia). Uma constante de tempo derivativo menor
torna um sistema mais responsivo a mudangas repentinas em erro (SV ¢ alterado),
mas aumenta as chances de instabilidade como oscilagées. Um tempo constante
maior torna o sistema menos responsivo a mudangas repentinas no erro e 0
sistema é menos suscetivel a ruido e mudangas de etapa no PV. 0 TimeDerivative
(Td) esta relacionado ao ganho derivativo, mas permite que a contribuigao
derivativa para o PID seja ajustada usando o tempo para que o tempo de amostra
seja levado em consideragao.

TimeDerivative REAL

Ganho derivativo para PID (>= 0,0)

Ganho derivativo para PID (D_Gain)

Um ganho derivativo maior causa uma mudanga maior na saida com base na

taxa de mudanca da diferenga entre o PV (valor do processo medido) e SV (valor

REAL de referéncia). Um ganho maior torna o sistema mais responsivo a mudangas
repentinas no erro, mas aumenta as chances de instabilidade como oscilagdes.

Um ganho menor torna o sistema menos responsivo a mudangas repentinas no

erro e torna o sistema menos suscetivel a ruido e mudangas de etapa no PV.

Se o ganho derivativo for configurado em zero, ele desabilita a porgao

derivativa do PID.

DerivativeGain

Tabela 71 - Tipo de dados AT_Param

Parametro Tipo Descrigao

Carregar parametro para ajuste automatico. Este € o valor da saida quando
Carga REAL se inicia 0 ajuste automatico.
Diferenca REAL Desvio para autotune. Este é o desvio padrao utilizado para avaliar a faixa de

¢ ruido necessaria para AutoTune (faixa de ruido = 3* desvio)"

Valor de etapa para AutoTune. Deve ser superior a faixa de ruido e menos que
Etapa REAL Y4 da carga.
ATDynamSet REAL Tempo de espera em segundos antes de abandonar o ajuste automatico.

Determina se o valor da saida é zerado apds uma sequéncia de AutoTune:
ATReset BOOL VERDADEIRO = Restaurar saida para zero.
FALSO - deixa a saida com o valor de carga

(1) 0 engenheiro da aplicacao pode estimar o valor de ATParams.Deviation observando o valor de entrada do processo. Por
exemplo, em um projeto que envolva controle de temperatura, se esta for estabilizada em torno de 22°C, e for observada
uma flutuagdo de 21,7 a 22,5 °C, o valor de ATParams.Deviation sera (22,5 a 21,7)/2=0,4.
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Como fazer o ajuste Antes de fazer o autotune, é necessario:

” L]
automatico « Verificar se seu sistema esta constante quando nio hé controle. Por
exemplo, para controle de temperatura, o valor de processo deve
permanecer em temperatura ambiente quando nao ha saida de controle.

« Configure o valor de referéncia como o.
« Defina Auto Input como False.
« Defina o parimetro Gain da seguinte maneira:

Tabela 72 - Valores do parametro GAIN

Parametro GAIN

Valor

DirectActing

De acordo com a operagao:
TRUE (por exemplo, resfriamento), ou
FALSE (por exemplo, aquecimento)

DerivativeGain 05
ProportionalGain 0,0001
Timelntegral 0,0001
TimeDerivative 00

« Defina 0 AT Parameter da seguinte maneira:

Tabela 73 - Valores do AT_Parameter

Parametro AT

Recomendacdes

Carga

Toda ‘Carga’ fornece um valor de processo saturado por um periodo de tempo. Ajuste a
carga do valor para o valor de processo saturado desejado.

IMPORTANTE: Se a carga de 40 resulta em um valor de processo de 30°C por um periodo
de tempo e vocé deseja ajustar seu sistema para 30°C, vocé deve definir a carga como 40.

Diferenca

Este pardmetro tem um papel importante no processo autotune. 0 método de derivagao
deste valor é explicado posteriormente nesta segao. Nao é necessario definir este
pardmetro antes do autotuning. No entanto, se o desvio ja for conhecido, ele pode ser
definido primeiro.

Etapa

0 valor da etapa deve ser entre 3*desvio e %2 carga. A etapa fornece um desvio para a
carga durante o autotuning. Ela deve ser definida com um valor alto o suficiente para criar
uma mudanca significativa no valor do processo .

ATDynamSet

Defina esta valor com um tempo razoavelmente longo para o processo autotune. Todo
sistema é diferente, portanto, permita um tempo maior para um sistema com um valor de
processo que leve mais tempo para reagir a mudanga.

ATReset

Defina este parametro como TRUE para reinicializar a saida como zero apés o processo de
autotune ser concluido.

Defina este pardmetro como FALSE para deixar a saida com o valor de carga apds o
processo de autotune ser concluido.

Durante o ajuste automatico, o controlador definird automaticamente o valor
do processo como zero. Para realizar o autotune, siga as seguintes etapas:

1. Defina a entrada “Initialize” para “VERDADEIRA”.

2. Defina a entrada “AutoTune” para “VERDADEIRA”.

Aguarde que a entrada “Process” se estabilize ou chegue no regime
permanente,.

Observe a flutuacao de temperatura do valor do processo.

5. Calcule o valor de desvio com relagdo a flutuagao. Por exemplo, se a
temperatura estabiliza em torno de 22 °C (72 °F) com uma flutuagao de
21,72 22,5 °C (71a 72,5 °F), o valor de ‘ATParams.Deviation’ é:
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Localizagao de falhas no
processo autotune

25307 _,  pyracy._ 12527

Para °C: — — =075

6. Defina o valor de desvio, caso ainda nio tenha sido definido.
7. Mude a entrada “Initialize” para “FALSA”.

8. Aguarde até que ‘AT Warning’ exiba 2. O processo de autotune foi
bem-sucedido.

9. Obtenha o valor em sintonia do “OutGains”.

Como o Autotune funciona

O processo de ajuste automatico comeca quando ‘Initialize’ é configurado
como FALSO (Etapa 7.) Nesse momento, a saida de controle aumenta na
quantidade da ‘Etapa’ e o processo aguarda que o valor do processo alcance ou
exceda o ‘primeiro pico’.

O primeiro pico é definido como:

Para a operagdo dirveta: Primeiro pico = PV1 - (12 x desvio)
Para a operagio reversa: Primeiro pico = PV1 + (12 x desvio)
Onde PV1 é o valor de processo quando Initialize estd definido como FALSE.

Uma vez que o valor de processo atinge o primeiro pico, a saida de controle
reduz o equivalente a Step e aguarda até que o valor de processo caia para o
segundo pico.

O segundo pico é definido como:

Para a operagio direta: Segundo pico=PV1- (3 x desvio)

Para a operagio reversa: Segundo pico = PV1 + (3 x desvio)

Uma vez que o valor de processo alcanga ou fica abaixo do segundo pico, os
calculos comegam e serd gerado um conjunto de ganhos pelo parametro
OutGains.

E possivel dizer o que ocorre no segundo plano do processo de autotune pelas
sequéncias da saida de controle. Aqui ha algumas sequéncias conhecidas de
saida de controle e o que significa se o autotune falhar. Para facilidade de
ilustracao da sequéncia de saida de controle, definimos:

« Carga:s50

« Etapa:20

Sequéncia de saida 1: 50 — 70 — 30

Condicao da sequéncia Resultado do Autotune |Acao para a falha do Autotune

0 valor de processo atingiu o ‘primeiro pico’

e 0 ‘sequndo’ pico no tempo certo Provavelmente correto  |NA
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Sequéncia de saida 2: 50 — 70 — 50

Condigao da sequéncia Resultado do Autotune |Acao para a falha do Autotune

0 valor de processo nao consequiu atingir o | Provavelmente nao tera

‘primeiro pico SUCESSO Reduzir desvio ou aumentar a etapa

Sequéncia de saida 3: 50 — 70 — 30 — 50

Condicao da sequéncia Resultado do Autotune |Acao para a falha do Autotune

0 valor de processo nao conseguiu atingir o |Provavelmente nao tera

‘sequndo pico SUCESSO Aumentar desvio ou aumentar a etapa

Sequéncia de saida 4: 50 — 70

Condicao da sequéncia Resultado do Autotune |Acao para a falha do Autotune
0 valor de processo ndo consequiu atingir o | Provavelmente nao tera
primeiro pico a tempo sucesso Aumentar ATDynamSet
Exemplo de aplica¢ao PID
Water In

Water Level ——»

™

Tank Water Out

Ailustra¢ao acima mostra um sistema de controle de nivel de d4gua basico, para
manter um nivel de dgua pré-selecionado no tanque. Uma vélvula solenoide é
usada para controlar a 4gua que entra, enchendo o tanque a uma taxa
pré-definida. De modo similar, a 4gua que sai é controlada a uma taxa
mensuravel.

Autotune IPID para sistemas de primeira e sequnda ordem

O autotune de IPID somente pode funcionar em sistemas de primeira e
segunda ordem.

Um sistema de primeira ordem pode ser descrito por um elemento de
armazenamento de energia independente simples. Exemplos de sistemas de
primeira ordem s3o o resfriamento de um tanque de fluido, o fluxo de fluido de
um tanque, um motor com torque constante conduzindo um volante a disco ou
um uma rede condutora RC elétrica. O elemento de armazenamento de
energia para esses sistemas sio energia térmica, energia potencial, energia
cinética rotacional e energia de armazenamento capacitivo, respectivamente.
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Isso pode ser escrito de forma padrao como f(t) = tdy/dt + y(t), onde T é a
constante de tempo do sistema, f é a fung¢ao de forga e y é a variavel de estado
do sistema.

No exemplo de resfriamento do tanque de fluido, ele pode ser modelado pela
capacitancia térmica C do fluido e resisténcia térmica R das paredes do tanque.
A constante de tempo do sistema serd RC, a fun¢ao de for¢a serd a temperatura
ambiente e a varidvel de estado do sistema serd a temperatura do fluido.

Um sistema de segunda ordem pode ser descrito por dois elementos de
armazenamento de energia independentes que intercambiam energia
armazenada. Exemplos de sistemas de segunda ordem sao um motor
comandando um volante a disco com o motor acoplado ao volante por meio de
um eixo com rigidez de tor¢ao ou um circuito elétrico composto de uma fonte
de corrente comandando uma série LR (indutor e resistor) com um shunt C
(capacitor). Os elementos de armazenamento de energia para esses sistemas
sa0 a energia cinética rotacional e a energia de mola de tor¢ao para o primeiro e
a energia de armazenamento capacitiva para o tltimo. Sistemas de
acionamento de motor e sistemas de aquecimento podem ser modelados
tipicamente pelo circuito elétrico C e LR.

Exemplo de cadigo PID

Sampling_time

PID Citputiagal
PID_OutputRegul.
FEEN FEEND

IPIDCONTROLLER_ T

IPIDCONTROLLER
F Process Output RIN ROUT

FeedSack

AutoManu
1 - SRR
PID_lriial

£ID_Gain )
[l S———
AT Tig

AT_Paraz

P} Faadback T

PID_Error . i PID_Faecback
FB_EN

RST_FB

RST

FBE_IN
FB_PRESET

PREVAL

eaking Raw

Topup_Rate

A ilustragao de exemplo de cddigo PID mostra um exemplo de coédigo para o
controle do exemplo de aplicagao PID mostrado anteriormente. Desenvolvido
usando os diagramas de blocos de fungoes, ele consiste em um bloco de
fungoes predefinido, IPIDCONTROLLER, e quatro blocos de fungdes definidos
pelo usuario. Esses quatro s3o:

« PID_OutputRegulator
Este bloco de fungdes definido pelo usudrio regula a saida do
IPIDCONTROLLER dentro de uma faixa segura para garantir que nao
haja dano ao hardware utilizado no processo.
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SE RMIN < RIN £ RMAX, entao ROUT =RIN,
SE RIN < RMIN, entao ROUT = RMIN,
SE RIN > RMAX, entao ROUT = RMAX.

PID Feedback
Este bloco de fungdes definido pelo usudrio age como um multiplexador.

SE “FB_RST” for falso, FB_OUT=FB_IN;
Se “FB_RST” for verdadeiro, entdo FB_OUT=FB_PREVAL.

PID_PWM
Este bloco de fungdes definido pelo usuario fornece uma fungao PWM,
convertendo um valor real em uma saida ON/OFF relacionada ao tempo.

SIM_WATERLVL
Este bloco de fungdes definido pelo usudrio simula o processo ilustrado
no exemplo de aplica¢ao mostrado anteriormente.

IMPORTANTE 0 tempo de varredura do programa do usuario é importante

0 método de autotune precisa fazer com que a saida da malha de
controle oscile. Para identificar o periodo de oscilagao, o IPID deve ser
chamado com frequéncia suficiente para ser capaz de obter uma
amostra de oscilagao adequada. 0 tempo de varredura do programa do
usuario deve ser menos da metade do periodo de oscilagao. Na esséncia,
o teorema de Shannon, ou Nyquist-Shannon, ou o teorema de
amostragem devem ser respeitados.

Além disso, é importante que o bloco de fungges seja executado a um
intervalo de tempo relativamente constante. E possivel obter isso
tipicamente usando interrupgao STI.
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Tabela 74 - Consumo de energia do Micro830, Micro850 e Micro870

Controlador/Madulo Consumo de energia

Micro830, Micro850 e Micro870

(sem plug-in/expansao de E/S)

10/16 pontos 5W

24 pontos 8w

48 pontos nw

Madulos de encaixe, cada 144 W
2085-1016 - 085W
2085-1032T - 09w
2085-1A8 - 07w
2085-IM8 - 07w
2085-0A8 - 090w

Expansan e S o amom T qoou

(consumo de energia do barramento do sistema) 2085-0W8 -~ 180w
2085-0W16 - 320w
2085-IF4 - 170w
2085-IF8 - 175W
2085-0F4 - 30w
2085-IRT4 - 200w

Calcule a energia total para seu controlador Micro830/Micro850/
Micro870

Para calcular a energia total para seu controlador Micro830 e Micro850, use a
seguinte féormula:

Energia total =Alimentacao da unidade principal + N° de encaixes *
Alimentagao de encaixe + Soma da alimentagio de Expansao de E/S

Exemplo 1:
Derive a energia total para um controlador Micro830 de 24 pontos com dois
encaixes.
Poténciatotal=8 W +1,44 W *2+0=10,88 W
Exemplo 2:
Derive a energia total para um controlador Micro850 de 48 pontos, com 3

encaixes e os médulos de Expansio de E/S 2085-1Q16 e 2085-1F4 conectados.

Poténciatotal=11 W +3"1,44 W+ 0,85 W+1,7W=17,87W
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Calcule a carga da fonte de alimentagdo CA externa para seu controlador Micro830

Para calcular a carga da fonte de alimentagao CA externa:

« Obtenha a carga de corrente do sensor total. Para este exemplo, presuma
que é 250 mA.

« Calcula a carga de alimentagao total por sensor usando esta férmula:
(24 V¥ 250 mA) 6 W.

« Derive a carga da fonte de alimenta¢io CA externa usando esta férmula:
Carga da fonte de alimentagio CA = Energia total calculada para um
sistema Micro800 com encaixe + Carga de energia total por sensor.

Como exemplo, um controlador Micro8s0 de 48 pontos com 2 encaixes, e
Expansao de E/S 2085-1Q16 e 2085-1F4 e Corrente de sensor de 250 mA
(alimentagdo do sensor de 6 W) terd a seguinte carga total para a fonte de
alimentagio CA:

Carga total para a fonte de alimentagdo CA=17,87 W + 6 W =23,87 W

limitada a 38,4 W com temperatura ambiente maxima circundante limitada

ATENGAO: /ELEM?n?R carga maxima para a fonte de alimentagao CA &
A 265 °C.
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IMPORTANTE Este apéndice aplica-se somente sos controladores Micro850
(2080-L50E) e Micro870 (2080-L70E).

Topico Pagina
Protocolo DF1 full-duplex 335
Protocolo DF1 half-duplex 336
Operacdo da linha de controle do modem 338
Configurar parametros DF1 half-duplex 340
Configurar uma estagao DF1 half-duplex mestre de modo 3]
padrao

Configure um modo DFT half-duplex baseado em 345
mensagem Estacao mestre

Configurar uma estagao escrava 348
Configurar o tempo limite de coleta 349
Configurar uma estagao de modem de radio 350

Os protocolos a seguir sao suportados na porta serial incorporada, incluindo
qualquer médulo plug-in 2080-SERIALISOL instalado, nos controladores
Micro850 (2080-L50E) e Micro870 (2080-L70E) mais recentes.

« DFi full-duplex
« DF1half-duplex mestre/escravo
«  Modem de ridio DF1

Protocolo DF1 fuII-dupIex O protocolo DF1 full-duplex fornece uma conexao ponto a ponto entre dois
dispositivos. O protocolo DF1 full-duplex combina transparéncia de dados
(especificagdo do American National Standards Institute ANSI — X3.28-1976,
subcategoria D1) com transmissao simultinea de duas vias com respostas
integradas (subcategoria F1).

O controlador suporta o protocolo DF1 full-duplex via conexao RS-232 a
dispositivos externos, como computadores ou outros controladores
compativeis com DF1 full-duplex.

O suporte DF1 é obtido por meio da interface serial CIP nos controladores
Micro80o0.

O protocolo DF1 full-duplex (também chamado de protocolo ponto a ponto)
DF1 é util quando a comunicagdo ponto a ponto RS-232 é necessaria.

O protocolo DF1 controla o fluxo de mensagens, detecta e sinaliza erros e tenta
novamente se forem detectados erros.
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Protocolo DF1 half-duplex

Exemplo de conexées DF1 full-duplex

Controlador Micro870
Computado )

Computador

E Cabo do modem
\

Modem 1761-CBL-PM02 com adaptador de modem nulo

O protocolo DF1 half-duplex é uma rede multiponto com mestre inico/multiplos
escravos. O protocolo DF1 half-duplex suporta a transparéncia de dados
(especificagdo do American National Standards Institute ANSI — X3.28-1976,
subcategoria D1). Diferente do DF1 full-duplex, a comunicag¢ao ocorre em uma
direcao de cada vez. Vocé pode usar a porta RS-232/RS-485 no controlador tanto
como uma porta de programacao half-duplex quanto uma porta de transmissao
de mensagem peer-to-peer half-duplex.

Operacao DF1 half-duplex

Um dispositivo DF1 half-duplex mestre inicia toda a comunicagdo “coletando
dados” em cada dispositivo escravo. O dispositivo escravo somente pode
transmitir quando for consultado pelo mestre. E responsabilidade do mestre
consultar cada escravo de forma regular e sequencial para permitir aos
dispositivos escravos uma oportunidade de comunicagio.

Um recurso adicional do protocolo DF1 half-duplex é que é possivel para um
dispositivo escravo habilitar uma gravacao MSG ou ler para/de outro escravo.
Quando o escravo iniciador é consultado, a MSG é enviada para o mestre.

O mestre reconhece que a mensagem nao é destinada a ele, mas a outro
escravo, entdo o mestre imediatamente envia a mensagem para o escravo
pretendido. O mestre faz isso automaticamente; vocé nao precisa programar o
mestre para movimentar os dados entre os nds escravos. A transferéncia
escravo-a-escravo também pode ser usada pelo software de programagao para
permitir o upload e o download de programas escravo-a-escravo para
controladores (incluindo o mestre) no link DF1 half-duplex.

O controlador pode agir como o mestre ou como um escravo em uma rede
half-duplex. Quando o controlador é um dispositivo escravo, é necessario um
dispositivo mestre para executar a rede. Varios outros produtos Allen-Bradley
suportam o protocolo DF1 half-duplex mestre.

O DF1 half-duplex suporta até 255 dispositivos (enderego 0 a 254) com o
endereco 255 reservado para transmissdes do mestre. Como um dispositivo
DF1 half-duplex escravo, o controlador suporta recepgao de transmiss3o.
Como um DF1 half-duplex mestre, o controlador suporta receber e a iniciar
comandos de gravacao de transmissio (via instrugao MSG). O controlador
também suporta modems half-duplex usando reconhecimento de hardware
RTS/CTS.
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IMPORTANTE A versao do firmware 20 para controladores Micro850 e Micro870 nao
suporta a fungao de transmissao no mestre half-duplex. Este recurso
sera suportado em uma futura versao do firmware.

Consideracoes ao se comunicar como um DF1escravo em um
link multiponto

Quando a comunicagao é entre seu software de programagao e um controlador
Micro8o0 ou entre dois controladores Micro800 por meio de comunicag¢ao
escravo-a-escravo em um link multiponto maior, os dispositivos dependem de
um DF1 half-duplex Master para dar a cada um deles acesso em tempo habil.
A medida que o ntimero de dispositivos escravos aumenta, também aumenta o
tempo entre 0 momento em que os dispositivos escravos sao consultados. Este
aumento no tempo também pode ser grande se vocé estiver usando baud rates
baixas. A medida que os periodos de tempo aumentam, pode ser necessario
aumentar os valores de tempo limite de coleta e de tempo limite de resposta
para dispositivos escravos.

IMPORTANTE 0 download do programa nao é suportado no DF1 half-duplex e no
Modem de radio para controladores Micro850 (2080-L50E) e Micro870
(2080-L70E) com versao do firmware 20 ou posterior.

Uso de modems com controladores programaveis Micro800

Os tipos de modems que vocé pode usar com os controladores Micro80o
incluem os seguintes:

« Modems de telefone dial-up.
Um controlador Micro800, na extremidade receptora da conexao
dial-up, pode ser configurado para protocolo DF1 full-duplex com ou sem
reconhecimento. O modem conectado ao controlador Micro8oo deve
suportar a resposta automatica.

«  Modems de linha alugada.
Os modems de linha alugada s3o usados com linhas de telefone
dedicadas, que normalmente s3o alugadas da empresa de telefonia local.
As linhas dedicadas podem estar em uma topologia ponto a ponto
compativel com comunicagoes full-duplex entre dois modems ou em
uma topologia multiponto compativel com comunicagdes half-duplex
entre trés ou mais modems.

« Modems de radio.
Os modems de ridio podem ser implementados em uma topologia ponto
a ponto compativel com comunicag¢oes half-duplex ou full-duplex ou em
uma topologia multiponto compativel com comunicagdes half-duplex
entre trés ou mais modems. Os controladores Micro80o também
suportam protocolo de modem de radio DF1.

+ Drivers de linha.
Os drivers de linha, também chamados de modems de curta distincia,
nao modulam efetivamente os dados seriais, mas condicionam os sinais
elétricos a operar de forma confidvel em longas distincias de
transmissao (até varios quildmetros). Os drivers de linha estao
disponiveis nos modelos full-duplex e half-duplex.

Para conexdes de modem full-duplex ponto a ponto que nao exigem sinais de
reconhecimento de modem para operar, use o protocolo DF1 full-duplex sem
reconhecimento. Para conexdes de modem full-duplex ponto a ponto que
exigem sinais de reconhecimento RTS/CTS, use o protocolo DF1 full-duplex
com reconhecimento.
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Operacao da linha de
controle do modem

Para conexdes de modem de radio, use o protocolo de modem de radio DF1,
especialmente se for necessaria a capacidade de armazenar e encaminhar.

Para conexdes gerais de modem multiponto ou para conexdes de modem
ponto a ponto que exijam reconhecimento RTS/CTS, use o protocolo DF1
half-duplex escravo. Neste caso, um (e somente um) dos outros dispositivos
deve ser configurado para o protocolo DF1 half-duplex mestre.

Os controladores Micro850 (2080-L50E) e Micro870 (2080-L70E) suportam
reconhecimento de modem RTS/CTS quando configurados para protocolo DF1
full-duplex, com o pardmetro linha de controle definido como reconhecimento
para modem full-duplex ou protocolo DF1 half-duplex escravo com o parametro
linha de controle definido para modem half-duplex.

Esses controladores também suportam a linha DCD (Data Carrier Detect) para o
protocolo Modem de radio DF1. Nenhuma outra linha de reconhecimento de
modem (como Data-Set™ Ready e Data Terminal Ready) é suportada pelos
controladores Micro800.

A seguir é explicada a operagio dos controladores Micro800 ao configurar a
porta serial RS-232 para as seguintes aplicagdes.

DF1 full-duplex

Quando configurado para DF1 full-duplex, é executada a seguinte opera¢ao da
linha de controle:

Nenhum reconhecimento selecionado
O RTS esta sempre inativo (baixo). Recepgdes e transmissdes ocorrem
independentemente do estado da entrada CTS. Faga esta selegao somente

quando os controladores Micro800 estiverem diretamente conectados a outro
dispositivo que nao exige sinais de reconhecimento.

Full-duplex (RTS sempre ligado) selecionado
O RTS estd sempre ativo (alto).

As transmissoes exigem que o CTS esteja ativo.

DF1 half-duplex escravo

Quando configurado para DF1 half-duplex escravo, é executada a seguinte
operagao da linha de controle:

Nenhum reconhecimento selecionado

O RTS esta sempre inativo. Recepgoes e transmissoes ocorrem
independentemente do estado da entrada CTS. Faga esta sele¢ao somente
quando o controlador estiver conectado diretamente a outro dispositivo que
nao exige sinais de reconhecimento.
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Half-duplex sem portadora continua (RTS/CTS) selecionado
O RTS é ativado somente durante as transmissoes (e quaisquer atrasos

programados antes ou depois das transmissdes). As transmissdes exigem que
o CTS esteja ativo.

DF1 half-duplex mestre

Ao configurar para DF1 half-duplex mestre, é executada a seguinte operagao da
linha de controle:

Nenhum reconhecimento selecionado
O RTS esta sempre inativo. Recepgoes e transmissoes ocorrem
independentemente do estado da entrada CTS. Faga esta sele¢ao somente

quando o controlador estiver conectado diretamente a outro dispositivo que
nao exige sinais de reconhecimento.

Modem Full-Fuplex (RTS sempre ligado) selecionado

O RTS estd sempre ativo (alto).

As transmissoes exigem que o CTS esteja ativo.

Half-duplex sem portadora continua (RTS/CTS) selecionado

O RTS fica ativo somente durante as transmissdes (e quaisquer atrasos
programados antes e depois das transmissoes).

As transmissoes exigem que o CTS esteja ativo

Modem de radio DF1

Ao configurar os controladores Micro8oo para o modem de radio DF1, é
executada a seguinte operagao da linha de controle:

Nenhum reconhecimento selecionado

O RTS esta sempre inativo. Recepgoes e transmissoes ocorrem
independentemente do estado da entrada CTS. Esta sele¢ao deve ser feita
somente quando o controlador estiver diretamente conectado a outro
dispositivo que n3o exige sinais de reconhecimento.

Half-duplex sem portadora continua (RTS/CTS) selecionado

O RTS é ativado durante a transmissao e durante quaisquer atrasos
programados antes ou depois das transmissoes. Os atrasos programados
incluem RTS Send Delay e RTS Off Delay.

As transmissOes exigem que o CTS esteja ativo. Se o CTS estiver inativo no

inicio da transmissao, sera fornecido um segundo para aguardar até que o CTS
se torne ativo antes que o pacote de mensagem seja descartado.
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Configurar parametros DF1
half-duplex

Half-duplex com reconhecimento DCD selecionado

O RTS é ativado durante as transmissdes e durante quaisquer atrasos
programados antes e depois das transmissoes. Os atrasos programados
incluem RTS Send Delay e RTS Off Delay. O sinal de entrada DCD é
monitorado para determinar se as transmissoes s30 aceitaveis. Se o DCD
estiver ativo, as recepgoes serao possiveis.

As transmissoes exigem que o CTS esteja ativo e o DCD esteja inativo. Se o
DCD estiver ativo no inicio da transmissao, um atraso configurado (DCD Wait
Delay) ird esperar até que o DCD se torne inativo antes de descartar o pacote.
Se o CTS estiver inativo no inicio da transmiss3o, serd fornecido um segundo
para aguardar até que o CTS se torne ativo antes que o pacote de mensagem
seja descartado.

RTS Send Delay e RTS Off Delay

Por meio de seu software de programagao, os parametros RTS Send Delay e
RTS Off Delay permitem que vocé defina por quanto tempo o RTS ficarad
ativado antes da transmissao, bem como por quanto tempo serd mantido
ativado ap6s a conclusdo da transmissao. Esses pardmetros se aplicam
somente quando vocé seleciona o modem half-duplex. Para produtividade
maxima de comunicagio, deixe estes parimetros com zero.

Para uso com modems half-duplex que exigem tempo extra de resposta ou de
ativagao de seu transmissor. Mesmo depois de ativar o CTS, o RTS Send Delay
especifica (em incrementos de 20 milissegundos) o tempo de atraso apds a
ativagio do RTS que deve ser aguardado antes de verificar se o CTS foi ativado
pelo modem. Se o CTS ainda nao estiver ativo, o RTS permanece ativo e a
transmissao ocorrera se o CTS for ativado em até um segundo. Apds um
segundo, se o CTS ainda nio estiver ativado, o RTS serd definido como inativo
e a transmissao serd cancelada.

Para modems que nao fornecem um sinal CTS, mas ainda precisam que o RTS
seja ativado antes da transmiss3o, faga o jumper RTS para CTS e use o menor
atraso possivel sem perder uma operagio confiavel.

IMPORTANTE  Se for selecionado um RTS Send Delay de 0, a transmissao sera iniciada
assim que o CTS for ativado. Se o CTS nao ficar ativo dentro de um
sequndo apds o RTS ser ativado, o RTS sera definido como inativo e a
transmissao serd cancelada.

Certos modems irdo descartar seu link de portadora quando o RTS for definido
como inativo, mesmo que a transmiss3o ainda nio tenha sido concluida.

O pardmetro RTS Off Delay especifica, em incrementos 20 milissegundos, que
0 atraso entre o envio a0 modem do dltimo caractere serial e quando o RTS é
desativado. Isso dd a0 modem tempo extra para transmitir o tltimo caractere
de um pacote.

ser deixado com 0. Nunca selecione um do RTS Off Delay maior que o RTS
Send Delay nos outros dispositivos na rede, porque pode haver dois

j ATENGAO: Para quase todas as aplicagdes de modem, o RTS Off Delay deve
dispositivos tentando transmitir simultaneamente.
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Configurar uma estacao DF1
half-duplex mestre de

modo padrao

Escolha o0 modo padrao se quiser consultar estagdes escravas para obter
informagdes com base nos intervalos de coleta configurados pelo usuério.
Este modo é usado com mais frequéncia em configuragdes gerais ponto a
multiponto.

Para configurar o controlador como uma estagao mestre usando a
comunicagio padrao, coloque o controlador no modo de programa e siga as
etapas abaixo usando o software de programagao:

Controller Organizer Micro870 + x [EREenE
Project Name: Projectz Micro870

4 Wl Controller Micro870

2= Controller Variables
L L

4 B T Download  Upload Secure
£ MainTask

4 fml Assets
@ Add-On Instructions Qe : e |
4§ DataTypes 1 o o ol
& Arays i

1. Para abrir a pagina de configuragao, clique & stucures
. &9 Defined Words

em Serial port.

= o o

Controller
General

Memory
Startup/Faults
USB Port
Ethemnet
Interrupts
Modbus Mapping
Real Time Clock
Embedded /0
Data log

Recipe

Controller - Serial Port

Baud Rate: 38400

Parity: None

Station Address: &
2. Na pagina Configuracao da porta serial, Protocol Control
selecione Half-Duplex Master para o P | Halt-Duplex Master ~

modo DF1. Media: RS232 -
3. Escolha um modo de coleta de dad\ ControlLine: Half-Duplex wfo continuous carrer (RTS/CTS) ~
~ Error Detection: CRC ook
padrao.

. . Polling Mode: Std, Single msg. per scan
4. Configure o restante do driver de

] Duplicate Packet Detection

comunicagao de acordo com a Tabela 75. ACK Timeout: 50| x20ms
Message Retries: 3 RTS Off Delay: 0] =20 ms
Pre Transmit Delay: 0| xims RIS Send Delay: 0| x20ms
Polling Ranges
Priority High [ Normal High: 0

Priority Low: 255 Normal Low: 255

Normal Poll Group Size: 0

A tabela a seguir mostra os parimetros para configurar um controlador
Micro850 (2080-L50E) ou Micro870 (2080-L70E) como uma estagao mestre
usando o modo de comunica¢io padrio para se comunicar com estagoes
escravas.

Tabela 75 - Configurar um controlador Micro800 como mestre usando 0 modo de comunicagao
padrao

Parametro Selecdes

Selecione uma taxa de comunicagao que seja suportada por todos os dispositivos
Baud Rate no seu sistema. Configure todos os dispositivos no sistema para a mesma taxa
de comunicagao.

A paridade fornece detecgao adicional de erro em mensagem-pacote. Para
Paridade implementar a verificagao de paridade par, escolha Even. Para implementar a
verificacao sem paridade, escolha None.

Um endereco de n¢ identifica o controlador no link DF1 half-duplex. Cada estagao
em um link deve ter um enderego exclusivo. Escolha um endereco entre 0y e

254y 0 endereco do nd 255 é o endereco de transmissao e nao pode ser
selecionado como o enderego individual de uma estagao.

Endereco do no
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Tabela 75 - Configurar um controlador Micro800 como mestre usando o modo de comunicagao
padrao (Continuagao)

Parametro

Selegoes

Linha de controle

Este pardmetro define o modo em que o driver opera. Escolha um método

apropriado para a configuracao do seu sistema:

« Se vocé nao estiver usando um modem, escolha NO HANDSHAKE.

« Se 0 modem mestre for full duplex, escolha FULL-DUPLEX (RTS ALWAYS ON).

« Se todos os modems no sistema forem half-duplex, escolha HALF-DUPLEX SEM
PORTADORA CONTINUA (RTS/CTS).

Consulte Operacao da linha de controle do modem na pagina 338 para uma

descricao das configuragoes de operacao da linha de controle.

Deteccao de erro

Com esta selegao, vocé escolhe como o controlador verifica a precisao de cada
transmissao de pacote DF1.
BCC: esse algoritmo fornece um nivel médio de sequranga de dados. Ele nao
detecta:

- transposicao de bytes durante a transmissao de um pacote

- insercao ou exclusao de valores de dados de zero dentro de um pacote
CRC: esse algoritmo fornece um nivel mais alto de seguranca de dados.
Selecione um método de deteccao de erro que todos os dispositivos em sua
configuracao possam usar.
Sempre que possivel, escolha CRC.

Polling Mode

Se vocé quiser receber:

« somente uma mensagem de uma estagao escrava por vez, escolha STANDARD
(SINGLE MESSAGE TRANSFER PER NODE SCAN). Escolha este método somente se
for critico manter o tempo de varredura da lista de coleta em um minimo.

- todas mensagens que uma estacao escrava tiver, escolha STANDARD
(MULTIPLE MESSAGE TRANSFER PER NODE SCAN).

Detectar pacote duplicado

Duplicate Detect permite que o controlador detecte se recebeu uma mensagem
duplicada de sua mensagem mais recente de outra estagao. Se vocé escolher
detectar duplicado, o controlador reconhecera (ACK) a mensagem, mas nao agira
sobre ela, uma vez que ja executou a tarefa da mensagem quando recebeu o
comando da primeira mensagem.

Se quiser detectar pacotes duplicados e rejeita-los, marque este pardmetro. Se
quiser aceitar pacotes duplicados e executa-los, deixe este parametro desmarcado.

ACK Timeout

0 tempo, em incrementos de 20 milissegundos, que vocé deseja que o
controlador espere por uma confirmagao da mensagem enviada antes de tentar
novamente a mensagem ou a gerar mensagem de erro. Este valor de tempo limite
também é usado para o tempo limite de resposta de coleta. Consulte a pagina
G-343 para obter recomendagdes para minimizar esse valor.

RTS Off Delay

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 20 milissegundos, que decorre
entre o final da transmissao da mensagem e a remogao do sinal RTS. Este atraso
de tempo é um buffer para garantir que 0 modem transmita a mensagem, mas

normalmente deve ser deixado em zero. Consulte RTS Send Delay e RTS Off Delay

na pagina 340 para obter mais orientagdes sobre como ajustar este pardmetro.

RTS Send Delay

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 20 milissegundos, que decorre
entre a sinalizagao de RTS e o inicio da transmissao da mensagem. Esse tempo
permite que 0 modem se prepare para transmitir a mensagem. 0 sinal
Clear-to-Send (CTS) deve estar alto para que a transmissao ocorra. Consulte RTS.
Send Delay e RTS Off Delay na pagina 340 para obter mais orientages sobre
como ajustar este parametro.

Atraso de pré-transmissao

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 1 milissegundo, que decorre
entre 0 momento que o controlador tem uma mensagem para enviar e quando faz
a sinalizagao RTS.

Novas tentativas de
mensagem

Define o nimero de vezes que uma estagao mestre tenta novamente:

« uma mensagem antes de declarar que nao pode ser entreque

« ou um pacote de coleta de dados para uma estagao ativa antes que a estacao
mestre declare que a estagao esta inativa.

Intervalo de coleta de dados
prioritaria - Alto

Selecione o endereco da Ultima estagao escrava para a coleta de dados
prioritaria.

Intervalo de coleta de dados
prioritaria - Baixo

Selecione o endereco da primeira estacao escrava para a coleta de dados
prioritaria. Inserir 255 desabilita a coleta de dados prioritaria.
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Tabela 75 - Configurar um controlador Micro800 como mestre usando o modo de comunicagao

padrao (Continuagao)
Parametro Selegoes
Lnﬂtﬁzﬁl? Eletzocoleta de dados Selecione o endereco da (ltima estagao escrava para a coleta de dados normal.
Faixa de coleta de dados Selecione o primeiro endereco da estagao escrava para coleta de dados normal.
normal - Baixa Inserir 255 desabilita a coleta de dados normal.

Insira a quantidade de estagdes ativas localizadas no intervalo de coleta de
dados normal que vocé deseja fazer durante uma varredura no intervalo de
coleta de dados normal antes de retornar a faixa de coleta de dados prioritaria.
Se nenhuma estacao estiver configurada na Priority Polling Range, deixe este
parametro com 0.

Tamanho do grupo de coleta
de dados normal

IMPORTANTE 0 valor de tempo limite nao conectado na instrugao MSG deve ser
sempre maior que o atraso de pré-transmissao.

Tempo limite minimo de ACK do DF1 half-duplex mestre

O paridmetro de tempo limite que determina a configuragio para um DF1
half-duplex mestre é o tempo limite ACK da porta serial. O tempo limite de
ACK é a quantidade de tempo que vocé deseja que o controlador espere por
uma confirmagio de suas transmissdes de mensagem. Definido em intervalos
de 20 milissegundos, o valor é a quantidade de tempo que o mestre ird
esperar por:

« um ACK a ser retornado por um escravo quando o mestre acaba de enviar
uma mensagem, ou

« uma resposta de coleta de dados ou mensagem a ser retornada por um
escravo quando o mestre acaba de enviar um pacote de pesquisa.

O tempo limite deve ser longo o suficiente para que, apds o mestre ter
transmitido o altimo caractere do pacote de pesquisa, haja tempo suficiente
para que um escravo transmita (e o mestre receba) um pacote de tamanho
maximo antes que o tempo expire.

Para calcular o tempo limite minimo de ACK, vocé precisa saber:
« abaud rate do modem

« pacote de dados de tamanho maximo (0 nimero maximo de palavras de
dados que um comando de gravacao de escravo ou pacote de resposta de
leitura pode conter)

«  0RTS/CTS ou atraso de resposta do modem escravo
+ oatraso de envio RTS configurado no escravo
« otempo de varredura do programa do escravo
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Determinacao do tempo limite minimo de ACK do mestre

Para determinar o tempo limite minimo de ACK, vocé deve primeiro calcular o
tempo de transmissio multiplicando tamanho maximo do pacote de dados
para o seu controlador pela taxa de modem em ms/byte. Por exemplo,
assumiremos um controlador Micro800 (103 palavras de dados ou total de

224 bytes de tamanho total do pacote incluindo cabegalho) e um modem de
9.600 bps, que transmite a aproximadamente 1 ms/byte. Portanto, o tempo de
transmissao da mensagem é de 224 ms. Para taxas aproximadas de
transmissao do modem, consulte a tabela a seguir.

Tabela 76 - Taxas aproximadas de transmissao do modem

Velocidade (bps) Taxa, aprox. (ms/byte)
4800 2 ms/byte

9600 2 ms/byte

19200 0,5 ms/byte

Em seguida, vocé precisa determinar o tempo médio de varredura do
programa escravo. No software Connected Components Workbench, clique
duas vezes nas variaveis do controlador no organizador do controlador e
localize o tag do sistema _SYSVA_TCYCYCTIME na guia Variable. Para este
exemplo, presuma que o tempo de varredura do programa é de 20 ms. O tempo
de varredura do programa varia de acordo com a aplicagao.

Por fim, vocé deve determinar o maior entre dois valores, o tempo de atraso de
envio RTS do escravo configurado ou o tempo de resposta do modem escravo.
O tempo de atraso de envio RTS pode ser encontrado na tela Configuration da
porta serial incorporada do Micro800. Observe que o tempo de atraso de envio
RTS estd em intervalos de 20 ms, portanto, com um valor de 3 na caixa, o
tempo de atraso de envio RTS seria de 20 ms multiplicado por 3. Usando este
valor (60 ms) para o nosso exemplo, e presumindo que o tempo de resposta do
modem seja de 50 ms (que varia de acordo com o modem), vocé deve escolher
usar o tempo de atraso de envio RTS de 60 ms para o seu calculo.

Tendo determinado o tempo maximo de transmissio de mensagem (224 ms), o
tempo médio de varredura do programa escravo (20 ms) e o maior atraso de
envio RTS (60 ms) ou o tempo de resposta do modem, o tempo limite minimo
de ACK é simplesmente a soma desses valores.

Parametro Valores de exemplo (em ms)
Tempo méximo de transmissao de 924

mensagem

Tempo médio de varredura do 20

programa

Atraso de envio de amostragem em 60

tempo real

Tempo de resposta do modem 50

Tempo limite de ACK calculado 304 Use apenas o maior desses dois valores.
Arredonde para cima para o0s 20 ms 320

mais préximos
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Configure um modo DF1
half-duplex baseado em

mensagem
Estacao mestre

Diagnéstico de comunicacao do DF1 half-duplex mestre

O diagnéstico de comunicagao estd disponivel enquanto conectado ao
controlador clicando no botao Diagnose communication status. Tabela 77
explica informacoes sobre os dados exibidos no contador de diagndstico.

1. Clique em Diagnose communication status para Controller - serial Port
exibir o diagndstico do DF1 half-duplex mestre. Common Settings
Baud Rate: 19200 k
Parity: None

Station Address:

Micro870 - Communication Diagnostics & % [[ISisCh)

Communication: | Serial Port 4
Channel: Embedded Serial v
2. Consulte a Tabela 77 para obter detalhes Diven P seral
sobre a tela de diagndstico na DF1 Mode Hal-Duplex Moster
comunicacao do DF1 half-duplex mestre. Didnosic Codiiters

Packets Received Packets Sent:

Duplicates Received: Undelivered Packets:

Max Priority Scan Time (ms):

0 0
0 0
Messages Retried: 0 Bad Packets Received 0
0 Last Priority Scan Time (ms) 0
0 0

Max Normal Scan Time (ms): Last Normal Scan Time (ms):

Tabela 77 - Parametros de diagnéstico de comunicagao do DF1 half-duplex mestre

Campo Status Definicao

0 nimero total de mensagens DF1 enviadas pelo controlador (incluindo novas
tentativas de mensagem).

Pacotes recebidos 0 nimero de mensagens recebidas sem erros.

Ultimo Normal Scan Time Tempo em incrementos de milissegundos da Gltima varredura através da lista de
(ms) coleta de dados normal.

Tempo de varredura (ms) da | Tempo em incrementos de milissegundos da Gltima varredura através da lista de
(ltima prioridade coleta de dados prioritaria.

Nova tentativa de mensagem |0 nimero de novas tentativas de mensagem enviadas pelo controlador.

0 nimero de mensagens que foram enviadas pelo controlador, mas nao
reconhecidas pelo dispositivo de destino.

0 nimero de vezes que o controlador recebeu um pacote de mensagem idéntico ao
pacote de mensagem anterior.

0 numero de pacotes de dados incorretos recebidos pelo controlador para os quais
nenhum ACK foi retornado.

Tempo maximo em incrementos de milissequndos para varrer a lista de coleta de
dados normal.

Tempo méaximo em incrementos de milissequndos para varrer a lista de coleta de
dados prioritaria.

Pacotes enviados

Pacotes nao entregues

Duplicados recebidos

Pacote ruim recebido

Max Normal Scan Time (ms)

Max Priority Scan Time (ms)

Escolha 0 modo de comunicagao baseado em mensagem se quiser usar
instru¢oes MSG na programacao do usudrio para se comunicar com uma
estacdo de cada vez. Se a sua aplicagio usa transmissao por satélite ou
transmissao por celular, considere escolher baseado em mensagem. A
comunicagido com uma estagao escrava pode ser iniciada conforme necessario.

Com o modo baseado em mensagem, vocé nio tem um arquivo de né ativo que
pode ser usado para monitorar o status da estagdo. Além disso, nao é possivel
implementar mensagens de estagio escrava a estagao escrava ou programagao
escrava.

Para configurar o controlador para uma estagao mestre usando a comunicagao
baseada em mensagem, coloque o controlador no modo de programa e siga as
etapas abaixo no software Connected Components Workbench.
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1. Para abrir a pagina de configuragao, clique em———J -seriai rort

Serial Port.

2. Na pagina Configuracao da porta serial,
selecione half-duplex mestre para o modo DF1.
3. Escolha um modo de coleta de dados baseado

em mensagem.

4. Configure o restante do driver de comunicagao
de acordo com a Tabela 78.

346

Micro870 + X ehichi]

Micro870

& k3
Download ~ Upload  Diagnose~  Secure ¥

General “ | Controller - Serial Port
Memory

Startup/Faults Common Settings

T Driver: cPseral~| (@]
Ethemet Baud Rate 38400 -
Interrupts
1 Modbus Mapping Parity: None v
Real TimeClock Station Address: 1 3
Embedded /0 -
Data Log =
Recipe ‘Protocol Control
bt DF1 Mode: b e

< New Axis >
< New Axis > Media: RS232 hE
=-Plug-in Modules
< Empty >
< Empty > Errgﬁéte!:ct\%A CRC i

< >
& Exp;:op:ymdu,es Polling Mode: Msg, Allow Slaves to Initiate ¥
< Available >

Control Line: No Handshake ¥

Duplicate Packet Detection
ACK Timeoit: 50] x20ms

< Available >
< Available >
< Available > Reply Msg Timeout: 5] x20ms
< Available >
< Available > Message Retries: 3

< Available >

- Pre Transmit Delay: 0 x1ms

Defina os parimetros mostrados na Tabela 78 ao configurar um controlador
Micro800 como uma estagao mestre usando o modo de comunicagio baseado
em mensagem para se comunicar com estagoes escravas.

Tabela 78 - Configurar um controlador Micro800 como mestre usando 0 modo de comunicacao

baseado e

m mensagem

Parametro

Selecdes

Baud Rate

Selecione uma taxa de comunicacao que seja suportada por todos os dispositivos no seu
sistema. Configure todos os dispositivos no sistema para a mesma taxa de comunicagao.

Paridade

A paridade fornece detecgao adicional de erro em mensagem-pacote. Para implementar a
verificacao de paridade par, escolha Even. Para implementar a verificagao sem paridade,
escolha None.

Endereco do ng

Um enderego de né identifica o controlador no link DF1 half-duplex. Cada estagao em um
link deve ter um enderego exclusivo. Escolha um endereco entre 0y e 254,y 0 endereco do

nd 2554 é 0 endereco de transmissao e ndo pode ser selecionado como o endereco
individual de uma estacao.

Media

Selecione a midia de comunicacao para o protocolo DFT:
« RS-232
« RS-485 (disponivel somente quando o modo DF1 ¢ half-duplex)

Linha de controle

Este pardmetro define 0 modo em que o driver opera. Escolha um método apropriado para a

configuracao do seu sistema:

» Se vocé nao estiver usando um modem, escolha NO HANDSHAKE.

« Se 0 modem mestre for full-duplex, escolha FULL-DUPLEX (RTS ALWAYS ON).

« Se todos os modems no sistema forem half-duplex, escolha HALF-DUPLEX WITHOUT
CONTINUOUS CARRIER (RTS/CTS).

Consulte Operacao da linha de controle do modem na pagina 338 para descricées das

configuracGes de operagao da linha de controle.

Deteccao de erro

Com esta selegao, vocé escolhe como o controlador verifica a precisao de cada
transmissao de pacote DF1.
BCC: esse algoritmo fornece um nivel médio de sequranca de dados. Ele ndo detecta:
- transposicao de bytes durante a transmissao de um pacote
- insercao ou exclusao de valores de dados de zero dentro de um pacote
CRC: esse algoritmo fornece um nivel mais alto de sequranca de dados.
Selecione um método de deteccao de erro que todos os dispositivos em sua configuragao
possam usar.
Sempre que possivel, escolha CRC.
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Tabela 78 - Configurar um controlador Micro800 como mestre usando o modo de comunicagao
baseado em mensagem (Continuacao)

Parametro

Selecoes

Polling Mode

Se vocé deseja:

- aceitar mensagens nao solicitadas de estacoes escravas, escolha MESSAGE BASED
(ALLOW SLAVES TO INITIATE MESSAGES)

As mensagens iniciadas por estacao escrava sao reconhecidas e processadas apds todas
as mensagens iniciadas por estagao mestre (solicitadas).

Observacao: as estagdes escravas somente podem enviar mensagens quando forem
consultadas. Se a estagao mestre baseada em mensagem nunca enviar uma mensagem
para uma estagao escrava, a estagao mestre nunca enviard uma pesquisa para a estacao
escrava. Portanto, para obter regularmente uma mensagem iniciada pela estagao
escrava de uma estacao escrava, vacé deve escolher usar o modo de comunicagao
padrao.

ignorar mensagens nao solicitadas de estagdes escravas, escolha MESSAGE BASED (DO
NOT ALLOW SLAVES TO INITIATE MESSAGES)

As mensagens iniciadas pela estagao escrava sao reconhecidas e descartadas. A estagao
mestre reconhece a mensagem iniciada pela estagao escrava para que a estagao
escrava remova a mensagem de sua fila de transmissao, o que permite que o proximo
pacote programado seja transmitido para a fila de transmissao.

Detectar pacote
duplicado

Duplicate Detect permite que o controlador detecte se recebeu uma mensagem duplicada
de sua mensagem mais recente de outra estacao. Se vocé escolher detectar duplicado, o
controlador reconhecera (ACK) a mensagem, mas nao agira sabre ela, uma vez que ja
executou a tarefa da mensagem quando recebeu o comando da primeira mensagem.
Se quiser detectar pacotes duplicados e rejeita-los, marque este parametro. Se quiser

aceitar pacotes duplicados e executé-los, deixe este parametro desmarcado.

Tempo limite de
espera da
mensagem de
resposta

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 20 milissequndos, que a estagao mestre
ird esperar apés receber um ACK (para uma mensagem iniciada pelo mestre) antes de fazer
a coleta de uma resposta da estagao escrava.

Escolha um tempo que seja, no minimo, igual ao tempo mais longo que uma estagao
escrava precisa para formatar um pacote de resposta. Geralmente, é o tempo maximo de
varredura da estagao escrava.

ACK Timeout

0 tempo, em incrementos de 20 milissegundos, que vocé deseja que o controlador espere
por uma confirmagao da mensagem enviada antes de tentar novamente a mensagem ou a
gerar mensagem de erro. Este valor de tempo limite também é usado para o tempo limite de
resposta de coleta. Consulte Tempo limite minimao de ACK do DF1 half-duplex mestre na
pagina 343 para obter recomendagdes sobre como minimizar esse valor.

RTS Off Delay

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 20 milissequndos, que decorre entre 0
final da transmissao da mensagem e a remogao do sinal RTS. Este atraso de tempo € um
buffer para garantir que o modem transmita a mensagem, mas normalmente deve ser
deixado em zero. Consulte RTS Send Delay e RTS 0ff Delay na pagina 340 para obter mais
orientaces sobre como ajustar este parametro.

RTS Send Delay

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 20 milissegundos, que decorre entre a
sinalizagao de RTS e o inicio da transmissao da mensagem. Esse tempo permite que o
modem se prepare para transmitir a mensagem. 0 sinal Clear-to-Send (CTS) deve estar alto
para que a transmissao ocorra. Consulte RTS Send Delay e RTS Off Delay na pagina 340 para
obter mais orientagdes sobre como ajustar este parametro.

Atraso de
pré-transmissao

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 1 milissegundo, que decorre entre o
momento em que o controlador tem uma mensagem para enviar e quando faz a sinalizagao
de RTS.

Novas tentativas de
mensagem

Define o numero de vezes que uma estagdo mestre tenta novamente uma mensagem antes
de declarar que ela nao pode ser entregue.

IMPORTANTE 0 valor de tempo limite nao conectado na instrucao MSG deve ser

sempre maior que o atraso de pré-transmissao.
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Para escolher o controlador como uma estagao escrava, siga as etapas abaixo
usando seu software de programacao:

Micro870 R

0 L
Download  Upload  Diagnose Secure +
- General ~  Controller - Serial Port
Memory
Startup/Faults Common Settings
. . . ~ . > i
1. Para abrir a pagina de configuragao, clique em —— P _ oo er Drer I
Serial Port. Ethernet Baud Rate: 38400 -
L. . . . . Interrupts
2. Na pagina Serial Port configuration, selecione Modbus Mapping Parity: e hd
- Real Ti Clock s -
HalfDduplex Slave para o modo DFI. Empeddad 1 e Station Address: 1e
3. Configure o restante do driver de comunicagéo de sjffptf’g Tl petocol Control
acordo com a Tabela 79. S#otion OF1 Mode: P Dibies Sie 3
< New Axis > ose o i
< New Axis > Media: RS232 v
£)-Plug-in Modules
Control Line: No Handshake
~ < Empty >
< Empty > Error Detection: CRC o
< Empty > [] EOT Suppression

£ Expansion Modules

- < Available > Duplicate Packet Detection

SAvaiable Poll Timeout: 3000| %20 ms

< Available >

« Available > Message Retries: 3

s Availablels! Pre Transmit Delay: 0l x1ms
< Available >

< Available >

Defina estes pardmetros ao configurar um controlador Micro800 como uma

estacao escrava.

Tabela 79 - Configurar um controlador Micro800 como uma estacao escrava

Parametro Selecdes

Selecione uma taxa de comunicacao que seja suportada por todos os dispositivos no
Baud Rate seu sistema. Configure todos os dispositivos no sistema para a mesma taxa de

comunicagao.

A paridade fornece detecgao adicional de erro em mensagem-pacote. Para
Paridade implementar a verificacao de paridade par, escolha Even. Para implementar a

verificac@o sem paridade, escolha None.

Endereco do ng

Um endereco de n6 identifica o controlador no link DF1 half-duplex. Cada estagao em
um link deve ter um endereco de n6 exclusivo. Escolha um enderego entre 0y e 254,

0 enderego do nd 2553 é o endereco de transmisséo e nao pode ser selecionado
como o endereco individual de uma estagao.

Linha de controle

Este parametro define 0 modo em que o driver opera. Escolha um método apropriado

para a configuracao do seu sistema:

« Se vocé nao estiver usando um modem, escolha NO HANDSHAKE.

« Se 0 modem mestre for full-duplex e 0 modem escravo for half-duplex, escolha
HALF-DUPLEX WITHOUT CONTINUOUS CARRIER (RTS/CTS).

Consulte Operacao da linha de controle do modem na pagina 338 para descrigdes das

configuractes de operacao da linha de controle.

Deteccao de erro

Com esta selegao, vocé escolhe como o controlador verifica a precisao de cada
transmissao de pacote DF1.
BCC: esse algoritmo fornece um nivel médio de seguranca de dados. Ele ndo detecta:
- transposigao de bytes durante a transmissao de um pacote
- insercao ou exclusao de valores de dados de zero dentro de um pacote
CRC: esse algoritmo fornece um nivel mais alto de sequranca de dados.
Selecione um método de deteccao de erro que todos os dispositivos em sua
configuragao possam usar.
Sempre que possivel, escolha CRC.

Detectar pacote duplicado

Duplicate Detect permite que o controlador detecte se recebeu uma mensagem
duplicada de sua mensagem mais recente da estacao mestre. Se vocé escolher
detectar duplicado, o controlador reconhecera (ACK) a mensagem, mas nao agira
sobre ela, uma vez que ja executou a tarefa da mensagem quando recebeu o
comando da primeira mensagem.

Se quiser detectar pacotes duplicados e rejeita-los, marque este parametro. Se
quiser aceitar pacotes duplicados e executa-los, deixe este parametro desmarcado.
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Configurar o tempo limite
de coleta

Tabela 79 - Configurar um controlador Micro800 como uma estacao escrava (Continuagao)

Parametro Selecoes

0 temporizador monitora a frequéncia com que a estagao é consultada. Se a estagao
tiver uma mensagem para enviar, ela inicia um temporizador.

Se o tempo limite de coleta expirar antes do tempo limite da mensagem especificado
no bloco de controle MSG, o bit de erro MSG é definido e a mensagem é removida da
fila de transmissao.

Tempo limite de coleta Se o tempo limite da mensagem, especificado no blaco de controle MSG, expirar
antes do tempo limite de coleta expirar, o bit de erro MSG e o bit de tempo limite MSG
serao definidos.

0 tempo limite de coleta pode ser desabilitado inserindo um zero. Consulte
Configurar o tempo limite de coleta na pagina 349 para recomendagdes para
minimizar esse valor.

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 20 milissegundos, que decorre
entre o final da transmissao da mensagem e a remogao do sinal RTS. Este atraso de
RTS Off Delay tempo é um buffer para garantir que 0 modem transmita a mensagem, mas
normalmente deve ser deixado em zero. Consulte RTS Send Delay e RTS Off Delay na
pagina 340 para obter mais orientaces sobre como ajustar este parametro.

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 20 milissegundos, que decorre
entre a sinalgizacao de RTS e o inicio da transmissao da mensagem. Esse tempo
RTS Send Dela permite que 0 modem se prepare para transmitir a mensagem. 0 sinal Clear-to-Send

y (CTS) deve estar alto para que a transmissao ocorra. Consulte RTS Send Delay e RTS
Off Delay na pagina 340 para obter mais orientagdes sobre como ajustar este
parametro.

Define o nimero de vezes que uma estagao escrava reenvia sua mensagem para a
estagao mestre antes que a estacao escrava declare que a mensagem nao pode ser
entregue.

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 1 milissegundo, que decorre entre
Atraso de pré-transmissao |0 momento que o controlador tem uma mensagem para enviar e quando faz a
sinalizagao del RTS.

Se quiser minimizar o trafego na rede, vocé pode escolher que a estagao escrava nao
envie pacotes de EOT para a estagao mestre. Quando os pacotes de EOT sao
suprimidos, a estacao mestre assume automaticamente que uma estacao escrava
nao tem dados a fornecer se a estagao escrava nao enviar um pacote de mensagem
como resposta a uma pesquisa.

Uma desvantagem de suprimir EQTs é que a estagao mestre nao consegue distinguir
entre uma estacao ativa que nao tem dados para transmitir e uma estacao inativa.
Uma possivel aplicagao para suprimir EQTs é a sequinte: conservar a alimentagao
com um modem de rédio porque o transmissor de radio nao precisa energizar para
transmitir um pacote DLE EOT (pacote “sem dados para dar”).

Para suprimir EQTs, marque este parmetro. Para que o controlador envie EOTs,
deixe este parametro desmarcado.

Novas tentativas de
mensagem

Supressao EOT

O tempo limite de coleta é usado somente quando o DF1 half-duplex escravo
estd iniciando instrugdes MSG na légica ladder. Isso implica que o mestre
provavelmente esta configurado para o modo de coleta de dados padrao.

O valor minimo de tempo limite de coleta depende da taxa maxima de
varredura de coleta de dados do mestre. Como a coleta de dados do mestre e 0
acionamento do escravo de uma instru¢ao MSG sao eventos assincronos, é
possivel que, no instante seguinte a que o escravo for consultado, seja
disparada a instrugdo MSG. Isso significa que a instru¢ao MSG permanecera
enfileirada para transmissdo até que o mestre tenha consultado todos os
demais escravos primeiro. Portanto, o valor minimo de tempo limite de coleta
da porta serial do escravo é igual a taxa maxima de varredura de coleta de
dados mestre arredondada para cima até o préximo incremento de 20 ms.

Tempo limite minimo de coleta de dados da porta serial = taxa méxima de coleta de dados da varredura mestre
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Configurar uma estacao de
modem de radio

Diagnéstico de comunicacao do DF1 half-duplex escravo

O diagnéstico de comunicagao estd disponivel enquanto conectado ao
controlador clicando no botao Diagnose communication status. Tabela 80
explica informacoes sobre os dados exibidos no contador de diagndstico.

1. Clique em Diagnose communication status Controller - serial Port
para exibir o diagnostico do DF1 half-duplex %
escravo Driver: CIP Serial
Baud Rate: 19200 k
Diagnose communication status.
Parity: None

Station Address:

Micro870 - Communication Diagnostics & % [[ISisCh)

Communication: | Serial Port -
Channel: Embedded Serial v
2. Consulte a Tabela 80 para obter detalhes Diiver CIP Seral

sobre a tela de diagndstico na DF1 Mode Hal-Duplex Siave

comunicacao do DFT half-duplex escravo. Dxagnostc Comaiters
Packets Received: 0 Packets Sent: 0
NAKs Received: 0 No Memery for Receiving 0
Duplicates Received: 0 Undelivered Packets: 0
Messages Retried: 0 Bad Packets Received: 0

Tabela 80 - Parametros de Diagndstico de comunicacao do DF1 half-duplex escrave

Campo Status Definicao
. 0 numero total de mensagens DF1 enviadas pelo controlador (incluindo novas
Pacotes enviados tentativas de mensagem).
Pacotes recebidos 0 nimero de mensagens recebidas sem erros.
NAKs recebidos 0 nimero de NAKs recebidos pelo controlador.

0 nimero de vezes que o controlador nao pdde receber uma mensagem porque nao

Sem memdria para receber tinha memdria disponivel.

Novas tentativas de

mensagens 0 numero de novas tentativas de mensagem enviadas pelo controlador.

0 numero de mensagens que foram enviadas pelo controlador, mas nao

Pacotes nao entregues reconhecidas pelo dispositivo de destino.

0 niimero de vezes que o controlador recebeu um pacote de mensagem idéntico ao

Duplicados recebidos pacote de mensagem anterior.

0 numero de pacotes de dados incorretos recebidos pelo controlador para os quais

Pacotes ruins recebidos nenhum ACK foi retornado.

Para configurar o canal 1 de um controlador Micro800 para o modem de radio
DF1, faga o seguinte usando o software de programacao:

Micro870 + X [Seudety

Micro870 R -
Remote Run Program
e
L] . A a
Download  Upload  Diagnose Secure ~
General “ | Controller - Serial Port
Memory
] P b . L. d f - I - Startup/Faults Common Settings
. Paraa .r|r a pagina de configuracao, clique ——Jm e o i (@)
em Serial Port. Ethernet Baud Rate: 38400 =
Ant 1 a 1 - Interrupts
2. Na pa.glna Cnnflquracalolda porta serial, e aoping BT N ®
selecione Modem de radio para o modo DF1. Real Time Station Address: 12
. . Embedded I/O
3. Configure o restante do driver de _DstEI5G

ol Control

comunicagao de acordo com a Tabela 81. | bedRe
B-Motion DF1 Mode: Radio Modem ¥
< New Axis >
- < New Axis > Media: RS232 v
&-Plug-in Modules
Control Line: Half-Duplex with DCD Handshake ¥
< Empty >
< Empty > Error Detection: CRC v
~< Empty >
| ———— Pre Transmit Delay; 0| x1ms RIS Off Delay: 0| x20ms
< Available > DCD Wait Delay: 0| x1sec RTS Send Delay: 0| x20ms
< Available >
=EiAvalable > Store and Forward
< Available >
< Available > [ Enable Store and Forward
< Available >

- < Available >
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Tabela 81 - Configure um controlador Micro800 para comunicacao por modem de radio DF1

Parametro Padrao Selecdes
Baud Rate 19.200 Selecione uma taxa de comunicacao que seja suportada por todos os dispositivos no seu sistema. Configure
) todos os dispositivos no sistema para a mesma taxa de comunicagao.
A paridade fornece detecgao adicional de erro em mensagem-pacote. Para implementar a verificagao de
Paridade Nenhuma paridade par, escolha Even. Para implementar a verificagao de paridade impar, escolha 0dd. Para

implementar a verificagao sem paridade, escolha None.

Endereco do noé

Um enderego de né identifica o controlador no link DF1 half-duplex. Cada estagao em um link deve ter um
endereco de nd exclusivo. Escolha um enderego entre 0y e 2545 0 endereco do nd 255 é o enderego de

transmissao e nao pode ser selecionado como o enderego individual de uma estagao.

Enable Store and Forward

Nao selecionado
(desabilitado)

Consulte Configurar a tabela de armazenamento e encaminhamento na pagina 352 para obter mais
informagoes.

Linha de controle

No Handshake

Este pardmetro define 0 modo em que o driver opera. Escolha um método apropriado para a configuragao do
seu sistema:

« Se vocé nao estiver usando um modem, escolha NO HANDSHAKE.

- Half-duplex sem portadora continua (RTS/CTS)

« Half-duplex com reconhecimento DCD

Consulte Operacao da linha de controle do modem na pagina 338 para descricdes das configuragdes de
operagao da linha de controle.

Detecgao de erro

CRC

Com esta selecao, vocé escolhe como o controlador verifica a precisao de cada transmissao de pacote DF1.
BCC: esse algoritmo fornece um nivel médio de seguranga de dados. Ele ndo detecta:

- transposicao de bytes durante a transmissao de um pacote

- insercao ou exclusao de valores de dados de zero dentro de um pacote
CRC: esse algoritmo fornece um nivel mais alto de seguranca de dados.
Selecione um método de deteccao de erro que todos os dispositivos em sua configuragao possam usar.
Sempre que possivel, escolha CRC.

Atraso na desenergizacao da
amostragem em tempo real

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 20 milissegundos, que decorre entre o final da
transmissao da mensagem e a remocao do sinal RTS. Este atraso de tempo é um buffer para garantir que o
modem transmita a mensagem, mas normalmente deve ser deixado em zero. Consulte RTS Send Delay e RTS
0ff Delay na pagina 340 para obter mais orientagGes sobre como ajustar este pardmetro.

RTS On Delay

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 20 milissegundos, que decorre entre a sinalizacao de RTS
e 0 inicio da transmissao da mensagem. Esse tempo permite que 0 modem se prepare para transmitir a
mensagem. 0 sinal Clear-to-Send (CTS) deve estar alto para que a transmissao ocorra. Consulte RTS Send
Delay e RTS Off Delay na pagina 340 para obter mais orientages sobre como ajustar este parametro.

Atraso de pré-transmissao

o

Define a quantidade de tempo, em incrementos de 1 milissegundo, que decorre entre 0 momento que o
controlador tem uma mensagem a enviar e quando ele faz a sinalizagao de RTS (se for selecionado
reconhecimento) ou comega a transmitir (se for selecionado sem reconhecimento).

Diagnéstico de comunicacao do modem de radio DF1

O diagnéstico de comunicagao esta disponivel enquanto conectado ao

controlador clicando no botao Diagnose communication status. Tabela 82
explica informacoes sobre os dados exibidos no contador de diagndstico.

1. Clique em Diagnose communication status
para exibir o diagndstico do modem de
radio DF1.

2. Consulte a Tabela 82 para obter detalhes
sobre a tela de diagnéstico na
comunicagao do Modem de radio DF1.

Contraller - Serial Port

Common Settings
Driver: P Seral @

Baud Rate: 19200

Diagnose communi

Parity: None

Station Address:
Micro870 - Communication Diagnostics + % [ LSS
Reset Counters

Communication: | Serial Port
Channel: Embedded Serial
Driver CIP Serial

DF1 Mode: Radio Modem
Diagnostic Counters

Packets Received: 0 Packets Sent: 0
Duplicates Received: 0 No Memory for Receiving 0

Bad Characters Received 0 Undelivered Packets: 0
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Tabela 82 - Parametros de diagndstico de comunicacao do modem de radio DF1

Campo Status Definigao
Pacotes enviados 0 numero total de mensagens DF1 enviadas pelo controlador.
Pacotes recebidos 0 nimero de mensagens recebidas sem erros.

0 nimero de vezes que o controlador ndo pdde receber uma mensagem porque nao

Sem memoria para receber tinha memdria disponivel.

0 numero de mensagens que foram enviadas pelo controlador, mas nao

Pacotes nao entregues reconhecidas pelo dispositivo de destino.

0 niimero de vezes que o controlador recebeu um pacote de mensagem idéntico ao

Duplicados recebidos pacote de mensagem anterior.

0 numero de caracteres de dados recebidos pelo controlador com erros de

Caracteres ruins recebidos transmissao.

Configurar a tabela de armazenamento e encaminhamento

A funcdo armazenar e encaminhar nos controladores Micro8oo fornece dois
métodos de configura¢ao — dindmica, que requer a criacao de uma tabela
armazenar e encaminhar, ou estatica, que pode ser configurada diretamente
no software Connected Components Workbench.

Store and Forward

Enable Store and Forward

Store and Forward Type: Dynamic ~

Store and Forward Config Variable: Static
Dynamic

Use 0 método estatico quando quiser configurar as tabelas Store e Forward
enquanto o controlador estiver off-line. Use o método dindmico quando quiser
configurar as tabelas Store e Forward enquanto o controlador estiver no modo
RUN. A tabela dindmica Store and Forward ocupa um tipo de dados de vetor
BOOL [0 a 255] ou vetor DWORD [0 a 7]. Cada bit neste vetor corresponde a um
endereco de n6 do modem de radio DF1.

Para configurar um controlador Micro800 para armazenar e encaminhar
pacotes de mensagens entre dois outros nds, os bits correspondentes aos
enderegos desses dois outros nés devem ser definidos. Por exemplo, se 0 né 2
for usado para armazenar e encaminhar pacotes de mensagens entre os nds
1e 3, entdo Bit1e Bit 3 devem ser definidos na tabela Armazenamento e
encaminhamento (consulte a Figura 30).

IMPORTANTE Uma vez que Store and Forward esteja habilitado, a deteccao de
pacotes duplicados também é automaticamente habilitada. Sempre
que Store and Forward for usado dentro de uma rede de modem de
radio, cada n6 deve ter Store and Forward habilitado, mesmo se todos
os bits no arquivo forem removidos, de modo que os pacotes
duplicados serao ignorados.

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022



Apéndice G

Conexao a redes usando DF1

Figura 30 - Aplicacao de protocolo de armazenamento e encaminhamento com modem de radio DF1

(22 Retransmissao) Observagao 4
REPLY 1 (12 Retransmissao)
REPLY 1 Observagao 3
NG 1 N6 2 N6 3 < NG 4
CHD T REPLY 1
Sem bits (DST=4,SRC =1) 13,4 12,4 (DST =1, SRC = 4) Sem bits
Observagao 1
CMD1 CMD1
(12 Retransmissao) (22 Retransmissao)
Observagao 2

Observagao 1- A camada de link do N6 1bloqueia a retransmissao de um pacote que é recebido com o byte SRC igual ao enderego de estagao do né

receptor. Os pacotes recebidos originados do n6 de recebimento nunca devem ser retransmitidos.

Observagao 2 - Para impedir que o N6 2 retransmita um pacote duplicado, a camada de link do N6 2 atualiza a tabela de pacotes duplicados com os

(ltimos 20 pacotes recebidos.

Observagao 3 - A camada de link do N6 4 bloqueia a retransmissao de um pacote que é recebido com o byte SRC igual ao enderego de estagao do

nd receptor. Os pacotes recebidos originados do nd de recebimento nunca devem ser retransmitidos.

Observagao 4 - Para impedir que o N6 3 retransmita um pacote duplicado, a camada de link do N6 3 atualiza a tabela de pacotes duplicados com os

(ltimos 20 pacotes recebidos.

Figura 31 - Armazenar e encaminhar tabela para né 2, método estatico

Store and Forward

Enable Store and Forward

Store and Forward Type: Static A
0-31 32-63 64 -95 96 - 127 128-159 160 - 191 02723 224 - 255
0 | No Forward | 8 ‘ No Forward ‘ 16 ‘ No Forward ‘ 24 ‘ No Forward |
1 | Forward | 9 ‘ No Forward ‘ 17 ‘ No Forward ‘ 25 ‘ No Forward |
2 | No Forward | 10 ‘ No Forward ‘ 18 ‘ No Forward ‘ 26 ‘ No Forward |
3 | Forward | 1" ‘ No Forward ‘ 19 ‘ No Forward ‘ 27 ‘ No Forward |
4 | Forward | 12 ‘ No Forward ‘ 20 ‘ No Forward ‘ 28 ‘ No Forward |
5 | No Forward | 13 ‘ No Forward ‘ 21 ‘ No Forward ‘ 29 ‘ No Forward |
6 | No Forward | 14 ‘ No Forward ‘ 22 ‘ No Forward ‘ 30 ‘ No Forward |
7 | No Forward | 15 ‘ No Forward ‘ 23 ‘ No Forward ‘ 31 ‘ No Forward |
Figura 32 - Armazenar e encaminhar tabela para né 2, método dindmico
Método dinamico com vetor BOOL
Dynamic_BOOL BOOL
Dynamic_BOOL{0] O N/A BOOL
Dynamic_BOOL[1] N/A BOOL
Dynamic_BOOL[2] O N/A BOOL
Dynamic_BOOL[3] N/A BOOL
Dynamic_BOOL[4] N/A BOOL
Dynamic_BOOL(5] O N/A BOOL
Dynamic_BOOL[6] O NIA BOOL
Dynamic_BOOL(7] O N/A BOOL
Dynamic_BOOLI8] (] N/A BOOL
Dynamic_BOOL[9] O N/A BOOL
Dynamic_BOOL[10] O N/A BOOL
Dynamic_BOOL[11] O N/A BOOL
Dynamic_BOOL[12] M N/A BOOL
Método dinamico com vetor DWORD
Dynamic_DWORD DWORD
Dynamic_DWORD[0] 26 NiA DWORD
Dynamic_DWORD[1] 0 NA DWORD
Dynamic_DWORD|2] 0 N/A DWORD
Dynamic_DWORDI[3] 0 N/A DWORD
Dynamic_DWORD[4] 0 N/A DWORD
Dynamic_DWORD5] 0 NiA DWORD
Dynamic_DWORD[6] 0 N/A DWORD
Dynamic_DWORD[7] 0 NiA DWORD

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022

[0.255]

[0.7]

353



Apéndice 6 Conexao a redes usando DF1

Observacoes:

354 Publicacao da Rockwell Automation 2080-UM002M-PT-E - Abril 2022



indice

Symbols

--SYSVA_CYCLECNT 138
--SYSVA_TCYCURRENT 138
--SYSVA_TCYMAXIMUM 138

Numerics

1761-CBL-PMO02 65
2080-PS120-240 VAC 40
27MP-CBL-EX04 22

A

Acesso exclusivo 221
Alteragao da configuragao do modo de
operagao (RMCC) 28
mensagem em malha reversa 29
usando EtherNet/IP 31
usando Modbus RTU 29
verificar alteragao do endereco do n6 30
verificar alteragao do endereco IP 32
Alterar modo de operagao (RMC) 24

alteracoes nao confirmadas 25
beneficios 24
limitagoes 27
memoria RMC 26
usando 291
antes de chamar a assisténcia 322

Aprovacao norte-americana para uso em
areas classificadas 33

arquivo de funcao de contador de alta
velocidade 211

arquivo de funcao de interrupcao de entrada
de evento (EIl) 309

arquivo de funcao EIll 309

arquivo de funcao HSC 211

ASCII 59, 61, 66

configuragao 71

aterramento do cabo analdgico 56

aterrando o controlador 50

Atraso de envio de amostragem em tempo real
342, 347, 349

Atraso na desenergizagao da amostragem em
tempo real 342, 347, 349

atualizacao do estado do eixo 159

AutoTune 328

Baud rate 341, 346, 348, 351

BCC 342, 346, 348, 351

Bloco de fungdes definido pelo usuario (UDFB)
137, 141

Bloco de fungdes HSC (Contador de alta
velocidade) 211, 309

Bloco de fungoes HSC_SET_STS 213

Blocos de fungao PID 323

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022

blocos de funcdes de controle de movimento
149
blocos de fungdes de movimento 145

C

cabos
portaserial 22
programacao 21
Cabos para porta serial incorporada 22
Caracteristicas gerais da chave de fim de
curso programavel 191
caracteristicas gerais de hardware 15
Caracteristicas gerais do contador de alta
velocidade 191
carga do controlador 139
Cartao microSD

atualizar flash 267
cartao microSD 238

chave de entrada do sensor de toque 146, 147

chave de fim de curso inferior (negativo) 146,
147

chave de fim de curso programavel 191

chave de fim de curso superior (positivo) 146,
147

chave seletora 226

ciclo de varredura do programa 139

ciclo ou varredura Micro800 137

CIP Serial 66

circuito do relé de controle mestre

testes periodicos 33
circuitos de seguranga 33

Cliente DHCP 60
Cliente/servidor CIP serial 59, 61
Cliente/servidor CIP Symbolic 59, 62
Cliente/Servidor Modbus/TCP 60, 61
cadigos de erro 315, 316
Comunicacao
configurando a estacao de modem de réadio
DF1 351
co_nfiggrando estacao escrava 348
comunicagoes
portas 59
Conexao DF1 ponto a ponto 65
conexdes de comunicagao 59, 77
ConfigMeFirst.txt
erros 234
Configuracao
DFT half-duplex mestre
modo padrao 341
Estacao escrava 348
Minima do DF1 half-duplex mestre 343
Tempo limite minimo de ACK do canal 0 343
tempo limite minimo de ACK do mestre 344
Configuracgao da funcao Ell 309

Configuracao da funcao STI 307

355



indice

356

Configuracao de interrupgao HSC 217
Configuracao de interrupgdes do usuario 299
Configuragao e status da fungao de
interrupgao de entrada de evento
(EN) 309
Configuracao e status da interrupcao
selecionada em fungao do tempo
(STI) 307
Configuragao Endian 259
Configurando
DFT half-duplex mestre
baseado em mensagem 345
Configurar
Tempo limite de coleta 349
configurar
comunicagao por modem de réadio DF1 351
Configuring 345
conjuntos de receita 243
Connected Components Workbench 13, 23, 137,
141, 159, 223, 224, 231, 243
consideragdes de alimentagao
caracteristicas gerais 34
energizacao da fonte de alimentagao 34
estados des%ntrada ao cortar a alimentagao
outras condigoes da linha 35
perda da fonte de alimentagao 34
transformadores de isolamento 34
Consideracdes de seguranca 32
consideragdes de seguranca 32
circuito do relé de controle mestre
testes periodicos 33
circuitos de seguranga 33
desconectando a alimentagao principal 33
distribuicao de poténcia 33
local perigoso 33
testes periddicos do circuito do relé de
controle mestre 33
Contador de alta velocidade (HSC) 192
controlador
aterrando 50
descricao 17
fiagao de E/S 55
minimizando o ruido elétrico 55
prevenindo aquecimento excessivo 35
Controladores Micro830

tipos de entradas/saidas 20
controladores Micro830 16

Controladores Micro850

tipos de entradas/saidas 20, 21
Controladores Micro870

tipos de entradas/saidas 21
controle de geragao de eventos 124

controle de movimento 143, 145

blocos de fungdes administrativas 149
entrada/saida de fiagao 147
regras gerais 150

ControlFLASH 226

CRC 342, 346, 348, 351

D
Datasets 237, 239

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022

Deceleration 151

desconectando a alimentacao principal 33
Desempenho, MSG_MODBUS 264

Deteccao de erro 342, 346, 348, 351
Detecgao de pacote duplicado 342, 347, 348
DF1 full-duplex

diagndstico de comunicagao 351
diagrama de estado do eixo 158

diagrama de fiagao 51
diagramas de tempo

encoder de quadratura 200
dimensées de montagem 39

Dimensées de montagem do controlador 39
Direcao PTO 146, 147

distribuicao de poténcia 33

DLG

lista de ID de erros de funcao 240

parametros de entrada e saida 239

status do bloco de fungdes 239
DLG_ERR_DATAFILE_ACCESS 239

DNP3

camada de aplicacao escrava 103
diagnostico 128
objeto de atributo de dispositivo 119
objetos 108

Driver de estagao remota 341, 348

Driver DF1 full-duplex 351
Driver DF1 half-duplex 346, 348
Driver serial CIP

configurar 66

E

eixo 145
Encerramento 66
encoder

quadratura 200
encoder de quadratura 200

Enderecamento

definicdo 341, 346, 348
Enderegamento CIP Symbolic 63

Endereco da estagao 341, 346, 348
endereco IP

regras 74
energizagao da fonte de alimentacao

consideragoes de alimentacao 34
entrada de diregao 151

entrada de posicao/distancia 150
entrada de velocidade 150
entradas analdgicas

orientagoes para fiagao de canal analdgico
55
entradas jerk

regras gerais 151
erro 154

ErrorStop 158

Espagamento do médulo 40

Espaco de endereco de mapeamento e tipos
de dados suportados 259

Estabelecendo comunicagées entre RSLinx e
um Micro830 via USB 271



indice

Estacao full-duplex 351
Estacao remota
configuragdo 345
configurando 346
configurando o Micro800 348
modos disponiveis 342, 346, 348
Estagao remota Micro800 348

estados de eixo 159

estados de entrada ao cortar a alimentacao 35
Estrutura de dados HSC APP 136

Estrutura de dados PLS 214

estrutura de dados STS HSC 205

Ethernet

configurar as definigoes 72
EtherNet/IP Cliente/Servidor 60

Evento de relatério por resposta com coleta
124

evento de relatdrio por resposta nao
solicitada 125

exclusividade de saida 151, 152

Exclusoes de endereco IP 74

Exemplo de aplicacao PID 330

Exemplo de cédigo PID 331

Exemplo de PLS 216

Exemplos de fiagao 57

F

falhas

recuperaveis e nao recuperaveis 300
Fiacao para porta serial incorporada 58

flags de qualidade do objeto 117
fonte de alimentagao

perda da 34
Forgando E/S 289

Funcao de chave de fim de curso programavel
(PLS) 214
Funcéo definida pelo usuario (UDF) 137, 141

G

geracao de eventos DNP3 121
gerenciamento de erros
regras gerais 154

indicador de status 16

comunicagao serial 314

Ethernet 22

status da alimentagao 314

status de entrada 314

status de falha 314

status de operagao 314

status de rede 22, 315

status de saida 314

status do modulo 22, 314
Indicadores de status no controlador 313
Informacao de status de interrupgao HSC 219
Informacoes de status da fungao Ell 310
Informacoes de status da fungao STI 307

Informacgées sobre o uso de interrupgdes 297

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022

Inicio rapido 265

instalando o controlador 47

instalando o seu controlador 39

instrugao de distribuicao de interrupcao do
usudrio 304

instrucao de inicio com tempo selecionavel
301

instrugao de sub-rotina de interrupgao 300,
301

instrugao desabilitar interrupgao do usuario
301

instrugao habilitar interrupcao do usuario 303

instrucao INT 300, 301

instrucao STS 301

instrucao UID 301

instrugao UIE 303

instrugao UIF 304

interrupgoes

Inicio selecionado em fungao do tempo
(STS) 301

instrucao de distribuicao de interrupgao do
usuario (UIF) 304

instrucao desabilitar interrupgao do usuario
(UID) 301

instrugao habilitar interrupgao do usuario
(UIE) 303

instrugdes de interrupgao 300

rotina de falha do usuario 300

Interrupgoes HSC 217

interrupgoesvisao geral 297
IPIDCONTROLLER 326

L

ligando a assisténcia 322

limites de conexao 60

Linha de controle 342, 346, 348, 351
localizagao de falhas 313

manutencao 137, 238
Mapeamento Modbus 259
Mapeamento Modbus para Micro800 259
MC_AbortTrigger 149
MC_Halt 150, 154, 156, 158
MC_Home 149
MC_MoveAbsolute 149, 154
MC_MoveRelative 149, 154
MC_MoveVelocity 149, 154
MC_Power 149
MC_ReadAxisError 149
MC_ReadBoolParameter 149
MC_ReadParameter 149
MC_ReadStatus 149
MC_Reset 149, 158
MC_SetPosition 149
MC_Stop 150, 154, 158
MC_TouchProbe 149

357



indice

358

MC_WriteBoolParameter 149
MC_WriteParameter 149
Mensagem de cliente CIP 63
Micro800

Diagndstico de comunicagao 345
minimizando o ruido elétrico 55

minimizando o ruido elétrico nos canais
analdgicos 56

Modbus RTU 59, 61, 66

configuragao 70

modelo de recuperacgao de erro 321

Modelo de recuperacao de erro do controlador
N

modems

usando com controladores Micro800 337
modo de programa 237

montagem do sistema

controladores de 24 pontos Micro830 e
Micro850 44
controladores de 24 pontos Micro830,
Micro850 e Micro870 43
montagem em painel 41

dimensdes 42
Montagem em trilho DIN 41

montagem em trilho DIN 41
movimento relativo versus movimento
absoluto
regras gerais 154

Operagao normal 315

Operagao PLS 215

Orientacoes e limitagdes para usuarios
avancados 141

orientacdes para fiagao de canal analégico 55

P

Parametros de configuracao da camada de
aplicacao escrava

DNP3 88
parametros de configuracao da camada do

link 80
parametros de entrada 150
Parametros do IPIDCONTROLLER 324, 325, 326
Paridade 341, 346, 348, 351
partidas de motor (cod. cat. 509)

supressores de transientes 49
PID 324

Ponto-a-ponto 351

porta de combinacao RS-232/RS-485 59
porta Ethernet RJ-45 22, 59

porta serial

configurar 66
porta serial RS-232/RS-485 59

POU (Unidade organizacional de programa) 138
POU da interrupcao HSC 218

prevencao de colisao 126

prevenindo aquecimento excessivo 35
Prioridade de interrupcdes do usuario 298

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022

protecao contra aquecimento 35
Protocolo DF1 full-duplex
descrigao 335
usando um modem 337
Protocolo DF1 half-duplex
descrigao 336
protocolos de comunicagao 59
DF1 full-duplex 335
DF1 half-duplex 336
PTO 143

entradas/saidas configuraveis 146
sinais de entrada/saida fixos 146
Pulso PTO 146, 147

receita 243
erros do bloco de fungoes 245
especificagoes 243
estrutura do diretorio 244
parametros do bloco de fungoes 244
status do bloco de fungoes 245
tipos de dados 241
recomendacdes para fiagao 47
Recursos adicionais 13
Recursos do hardware 16
registro de dados 237, 238
diagrama de temporizagao 240
especificagoes 239
estrutura do diretdrio 238
regras de execucao 241
tipos de dados 241
Regras para execucgao 138
regras para execugao 238
relé de controle mestre 35
chaves de parada de emergéncia 36
usando esquema de simbolos ANSI/CSA 38
usando esquema de simbolos [EC 37
retencao da variavel 141
Retries 342, 347, 349
rotina de falha
descrigao da operagao 300
operacao em relagao ao programa principal
de controle 297
prioridade das interrupgdes 299
rotina de falha do usuario
criando uma rotina de falha do usudrio 300
falhas recuperaveis e nao recuperaveis 300

S

saida ativa

regras gerais 153
saida do eixo

regras gerais 152
seguranca do controlador 221

senha do controlador 221

recuperar 226
servidor Modbus/TCP 61

servo/inversor energizado 146, 147
servo/inversor pronto 146, 147
Servo-Drive 143

sinal de “em posicao” 147
sincronizagao de tempo 126



indice

Sobre o controlador 23

soquetes cliente/servidor 60, 64
Status da rede 315

Status de alimentagao 314

Status de comunicacao serial 314
Status de force 314

Status de saida 314

status enable e valid

regras gerais 153
Supressao EOT 342, 347, 349

supressores de transiente

para partidas de motor 49
uso 48
supressores de transientes

recomendados 49

T

tabela de implementacao 131

Taxa de comunicagao 341, 346, 348, 351
Tempo limite de coleta 342, 347
transformadores de isolamento

consideragoes de alimentacao 34
transmissao de comunicacao CIP 64

Usando a funcao de interrupgao selecionada
em fungao do tempo (STI) 306

usando interrupgoes 297

utilizando chaves de parada de emergéncia 36

utilizando o contador de alta velocidade e
chave de fim de curso programavel
191

v

validar enderego IP 74

varredura do programa 238

Verificar se as forcas (travas) estao
habilitadas 289

Visao geral da execugao de programas 137

Publicacdo da Rockwell Automation 2080-UMO02M-PT-E - Abril 2022 359



indice

Observacoes:

360 Publicacao da Rockwell Automation 2080-UM0O02M-PT-E - Abril 2022



Controladores programaveis Micro830, Micro850 e Micro870 Manual do Usuario

Publicacao da Rockwell Automation 2080-UM002M-PT-E - Abril 2022 361



Suporte Rockwell Automation

Use estes recursos para acessar as informagoes de suporte.

Encontre ajuda em videos tutoriais, perguntas frequentes, chats, féruns de usuérios e

Centro de suporte técnico notificagdes de atualizacio de produtos. rok.auto/support
Knowledgebase Acesse artigos da Knowledgebase. rok.auto/knowledgebase
Numeros de telefone do suporte técnico local |Localize o nimero de telefone do seu pais. rok.auto/phonesupport
Literature Library Encontre instrugdes de instalagao, manuais, folhetos e publicagdes de dados técnicos.  |rok.auto/literature

Product Compatibility and Download Center F . . . )
et aca o download do firmware e os arquivos associados (como Add-on Profile, EDS e DTM)
(Centro de download e compatibilidade de e acesse as notas da versao do produto. rok.auto/pcdc

produtos - PCDC)

Comentarios sobre a documentagao

Seus comentarios nos ajudarao a melhorar a documentagao. Se vocé tiver alguma sugestao sobre como melhorar
nosso conteddo, preencha o formulario em rok.auto/docfeedback.

Residuos dos equipamentos elétricos e eletronicos (WEEE)

No fim do ciclo de vida, esses equipamentos devem ser coletados separadamente de qualquer lixo municipal nao
selecionado.

A Rockwell Automation mantém informagdes atuais de conformidade ambiental de produto em seu site em rok.auto/pec.

Allen-Bradley, CompactBlock LDX 1/0, CompactLogix, Connected Components Workbench, ControlFLASH, ControlLogix, Data-Set, DH+, expanding human possibility, FactoryTalk, FactoryTalk Linx,
FactoryTalk Linx Gateway, Kinetix, Micro800, Micro810, Micro820, Micro830, Micro850, Micro870, PanelView Component, PanelView Plus, PartnerNetwork, PowerFlex, Rockwell Automation, RSLinx,
RSLinx Classic, RSLogix 500 e TechConnect sao marcas comerciais da Rockwell Automation, Inc.

CIP, DeviceNet e EtherNet/IP sao marcas comerciais de ODVA, Inc.
Microsoft, Excel, Visual Studio e Windows sao marcas comerciais da Microsoft Corporation.

microSD é uma marca comercial da SD-3C.
As marcas comerciais que nao pertencem a Rockwell Automation sao propriedade de suas respectivas empresas.

Conecte-se conosco ﬁ m u

rockwellautomation.com expanding human possibility”

AMERICAS: Rockwell Automation, 1201 South Second Street, Milwaukee, WI 53204-2496 EUA, Tel: (1) 414.382.2000, Fax: (1) 414.382.4444
EUROPA/ORIENTE MEDIO/AFRICA: Rockwell Automation NV, Pegasus Park, De Kleetlaan 12a, 1831 Diegem, Bélgica, Tel: (32) 2 663 0600, Fax: (32)2 663 0640
ASIA-PACIFICO: Rockwell Automation, Level 14, Core F, Cyberport 3, 100 Cyberport Road, Hong Kong, Tel: (852) 2887 4788, Fax: (852) 2508 1846
BRASIL: Rockwell Automation do Brasil Ltda., Rua Verbo Divino, 1488 - 1° andar, Chac. Sto Antonio, 04719-904, Sdo Paulo, SP, Tel: (55 11)5189-9500,
www.rockwellautomation.com.br
PORTUGAL: Rockwell Automacéo, Lda., Av. Prof. Dr. Cavaco Silva, Edificio Ciéncia ll, n.2 11- 2°C, Taguspark, Porto Salvo 2740-120, Tel.: (351) 214 225 500,
www.rockwellautomation.com.pt

Publicagao 2080-UM002M-PT-E - Abril 2022

Copyright © 2022 Rockwell Automation, Inc. Todos os direitos reservados.


https://www.rockwellautomation.com/pt-br/support.html
https://rok.auto/knowledgebase
https://rok.auto/phonesupport
https://www.rockwellautomation.com/pt-br/support/documentation/literature-library.html
https://rok.auto/pcdc
https://rok.auto/docfeedback
https://www.rockwellautomation.com/pt-br/company/about-us/sustainability/product-environmental-compliance.html
https://www.rockwellautomation.com/
https://www.facebook.com/ROKAutomation
https://www.instagram.com/rokautomation/
https://www.linkedin.com/company/rockwell-automation
https://twitter.com/ROKAutomation

	2080-UM002M-PT-E Controladores programáveis Micro830, Micro850 e Micro870 Manual do Usuário
	Prefácio
	Sobre esta publicação
	Catálogos com proteção contra ambientes agressivos
	Faça o download do firmware, Add-on Profile, EDS e outros arquivos
	Resumo das alterações
	Recursos adicionais

	1 - Características gerais de hardware
	Recursos do hardware
	Micro830 Controladores
	Controladores Micro850
	Controladores Micro870
	Cabos de programação
	Cabos para porta serial incorporada
	Suporte Ethernet incorporado


	2 - Sobre o controlador
	Software de programação para controladores Micro800
	Obtenha o Software Connected Components Workbench
	Use o Software Connected Components Workbench

	Alterações do controlador no modo de operação
	Usar alteração do modo de operação (RMC)
	Alterações livres
	Memória RMC
	Limitações do RMC

	Usando a alteração do modo de operação (RMCC)
	Uso da comunicação Modbus RTU
	Usando comunicação EtherNet/IP

	Considerações de segurança
	Desconectar a alimentação principal
	Circuitos de segurança
	Distribuição de potência
	Testes periódicos do Circuito do relé de controle mestre

	Considerações sobre alimentação
	Transformadores de isolamento
	Energização da fonte de alimentação
	Perda da fonte de alimentação
	Estados de entrada ao cortar a alimentação
	Outros tipos de condições da linha

	Prevenindo aquecimento excessivo
	Relé de controle mestre
	Utilizando chaves de parada de emergência


	3 - Instale seu controlador
	Dimensões de montagem do controlador
	Dimensões de montagem
	Montagem em trilho DIN
	Montagem em painel
	Dimensões da montagem em painel
	Montagem do sistema


	4 - Fiação do controlador
	Especificação da fiação e recomendações
	Uso de supressores de transiente
	Supressores de transientes recomendados

	Aterrando o controlador
	Esquemas elétricos
	Fiação de E/S do controlador
	Minimização do ruído elétrico
	Orientações para fiação de canal analógico
	Minimização do ruído elétrico nos canais analógicos
	Aterrando o cabo analógico
	Exemplos de fiação

	Fiação para porta serial incorporada

	5 - Conexões de comunicação
	Visão geral
	Protocolos de comunicação suportados
	Modbus RTU
	Cliente/servidor CIP serial – DF1
	ASCII
	Cliente/Servidor Modbus/TCP
	Cliente/servidor CIP Symbolic
	Mensagem de cliente CIP
	Soquetes cliente/servidor TCP/UDP

	Transmissão de comunicação CIP
	Exemplos de arquiteturas suportadas

	Usar modems com controladores Micro800
	Realizando uma conexão DF1 ponto a ponto
	Fabrique o seu próprio cabo para modem

	Configuração da porta serial
	Configurar o driver serial CIP
	Configuração Modbus RTU
	Configurar ASCII

	Configurar as definições de Ethernet
	Validar endereço IP
	Nome do host Ethernet

	Configurar o driver serial CIP
	Suporte OPC usando FactoryTalk Linx

	6 - Protocolo de rede distribuída do controlador Micro870
	Visão geral
	Configuração de canal para escravo DNP3
	Configuração da camada do link da porta serial
	Configuração da camada Ethernet
	Configuração da camada de aplicação escrava DNP3
	Parâmetros de configuração da camada do link serial
	Parâmetros de configuração da camada Ethernet
	Parâmetros de configuração da camada de aplicação escrava DNP3

	Camada de aplicação escrava DNP3
	Códigos de função
	Indicações internas

	Objetos DNP3 e variáveis do controlador
	Dados do objeto DNP3
	Configuração do DNP3
	Objeto de conjunto de dados DNP3
	Flags de qualidade do objeto

	Objeto de atributo de dispositivo DNP3
	Relatório de eventos
	Gerar eventos
	Registro de eventos DNP3 10K
	Controle de geração de eventos
	Evento de relatório por resposta com coleta
	Evento de relatório por resposta não solicitada

	Prevenção de colisão
	Sincronização de Tempo
	Diagnóstico
	Diagnóstico para canal Ethernet
	Diagnóstico para autenticação segura

	Códigos de função
	Tabela de implementação

	7 - Execução de programa no Micro800
	Visão geral da execução de programas
	Regras para execução

	Módulo opcional
	Considerações sobre carga e desempenho do controlador
	Execução periódica de programas

	Energização e primeira varredura
	Retenção de variável

	Alocação de memória
	Orientações e limitações para usuários avançados

	8 - Controle de movimento
	Controle de movimento PTO
	Use o recurso de controle de movimento do Micro800

	Sinais de entrada e saída
	Blocos de funções de controle de movimento
	Regras gerais para os Blocos de funções de controle de movimento

	Movimento do eixo e parâmetros
	Estados de eixo
	Limites
	Parada de movimento
	Direção do movimento
	Elementos de eixo e tipos de dados
	Possibilidades de erro no eixo
	Tipo de dado MC_Engine_Diag

	Códigos de erro de bloco de funções e status de eixo
	Gerenciamento de falha grave
	Configuração do eixo de movimento no Connected Components Workbench
	Adicionar um novo eixo
	Editar a configuração de eixo
	Velocidade inicial/parada do eixo
	Resolução de dados reais
	Precisão de pulso PTO
	Validação de parâmetros de eixo de movimento
	Excluir um eixo

	Monitorar um eixo
	Bloco de funções de retorno à posição inicial
	Condições para retorno bem-sucedido à posição inicial
	MC_HOME_ABS_SWITCH
	MC_HOME_LIMIT_SWITCH
	MC_HOME_REF_WITH_ABS
	MC_HOME_REF_PULSE
	MC_HOME_DIRECT

	Use a PTO para controle PWM
	POU PWM_Program

	Eixo de realimentação HSC

	9 - Use o contador de alta velocidade e a chave de fim de curso programável
	Características gerais do contador de alta velocidade
	Características gerais da chave de fim de curso programável
	O que é um contador de alta velocidade?
	Recursos e operação

	Entradas HSC e mapeamento da fiação
	Estruturas de dados do contador de alta velocidade (HSC)
	Estrutura de dados HSC APP

	Estrutura de dados STS HSC (Status HSC)
	Bloco de funções HSC (Contador de alta velocidade)
	Comandos HSC (HScCmd)

	Bloco de funções HSC_SET_STS
	Função de chave de fim de curso programável (PLS)
	Estrutura de dados PLS
	Operação PLS
	Exemplo PLS

	Interrupções HSC
	Configuração de interrupção HSC
	POU da interrupção HSC

	Informação de status de interrupção HSC

	10 - Segurança do controlador
	Modo protegido
	Acesso exclusivo
	Proteção por senha
	Compatibilidade
	Trabalhar com um controlador bloqueado
	Carregar a partir de um controlador protegido com senha
	Depurar um controlador protegido por senha
	Download para um controlador protegido por senha
	Transfira o programa do controlador e proteja com senha o controlador que receberá os dados
	Fazer backup e restaurar um controlador protegido por senha

	Configurar a senha do controlador
	Recuperação de uma senha perdida
	Usando o plug-in do módulo de memória

	11 - Usando cartões microSD
	Características gerais
	Fazer backup e restaurar projeto
	Backup e restauração da estrutura do diretório
	Ajustes de parâmetros de energização no ConfigMeFirst.txt
	Regras gerais de configuração no ConfigMeFirst.txt
	Erros do ConfigMeFirst.txt
	Entregar atualizações de projetos aos clientes por e-mail

	Registro de dados
	Estrutura do diretório de registro de dados
	Bloco de funções de registro de dados (DLG)

	Receita
	Estrutura do diretório de receita

	Projetos de início rápido para blocos de funções de registro de dados e de receita
	Usar o recurso de registro de dados
	Use o recurso Receita


	A - Mapeamento Modbus para Micro800
	Mapeamento Modbus
	Configuração Endian
	Espaço de endereço de mapeamento e tipos de dados suportados
	Exemplo 1, PanelView 800 IHM (mestre) para Micro800 (escravo)
	Exemplo 2, Micro800 (mestre) para inversor de frequência PowerFlex 4M (escravo)
	Desempenho


	B - Início rápido
	Faça o upgrade flash do firmware de seu Micro800
	Atualização flash a partir do cartão MicroSD

	Estabeleça comunicações entre RSLinx e um controlador Micro830/ Micro850/Micro870 por USB
	Configure a senha do controlador
	Defina a senha do controlador
	Mude a senha
	Remova a senha

	Use o contador em alta velocidade
	Criar o projeto HSC e as variáveis
	Atribuir valores às variáveis HSC
	Atribuir variáveis ao bloco de funções
	Execute o contador em alta velocidade
	Use a função de chave de fim de curso programável (PLS)

	Forçando E/S
	Verificar se as forças (travas) estão habilitadas
	Force de E/S após um ciclo de energização/desenergização

	Usar alteração do modo de operação
	Criação do projeto
	Edite o projeto usando Alterar o modo de operação


	C - Interrupções do usuário
	Informações sobre o uso de interrupções
	O que é uma interrupção?
	Quando se pode interromper uma operação do controlador?
	Prioridade de interrupções do usuário
	Configuração de interrupções do usuário
	Rotina de falha do usuário

	Instruções sobre interrupções do usuário
	STIS – Início selecionado em função do tempo
	UID – Desabilitar interrupção do usuário
	UIE – Habilitar interrupção do usuário
	UIF – Fluxo de interrupção do usuário
	UIC – Remoção de interrupção do usuário

	Usando a função de interrupção selecionada em função do tempo (STI)
	Configuração e status da interrupção selecionada em função do tempo (STI)
	Configuração da função STI
	Informações de status da função STI

	Usando a função de interrupção de entrada de evento (EII)
	Configuração e status da função de interrupção de entrada de evento (EII)
	Configuração da função EII
	Informações de status da função EII


	D - Localização de falhas
	Indicadores de status no controlador
	Operação normal

	Códigos de erro
	Tipos de falha
	Ação corretiva para falhas recuperáveis e não recuperáveis

	Recuperar um registro de falha
	Modelo de recuperação de erro do controlador
	Ligar para a Rockwell Automation para obter assistência

	E - Blocos de função PID
	Bloco de funções PID
	Bloco de funções IPIDCONTROLLER
	Como fazer o ajuste automático
	Como o Autotune funciona

	Localização de falhas no processo autotune
	Exemplo de aplicação PID
	Exemplo de código PID


	F - Carregamento do sistema
	Calcule a energia total para seu controlador Micro830/Micro850/ Micro870

	G - Conexão a redes usando DF1
	Protocolo DF1 full-duplex
	Protocolo DF1 half-duplex
	Operação DF1 half-duplex
	Considerações ao se comunicar como um DF1 escravo em um link multiponto
	Uso de modems com controladores programáveis Micro800

	Operação da linha de controle do modem
	DF1 full-duplex
	DF1 half-duplex escravo
	DF1 half-duplex mestre
	Modem de rádio DF1

	Configurar parâmetros DF1 half-duplex
	RTS Send Delay e RTS Off Delay

	Configurar uma estação DF1 half-duplex mestre de modo padrão
	Tempo limite mínimo de ACK do DF1 half-duplex mestre
	Determinação do tempo limite mínimo de ACK do mestre
	Diagnóstico de comunicação do DF1 half-duplex mestre

	Configure um modo DF1 half-duplex baseado em mensagem Estação mestre
	Configurar uma estação escrava
	Configurar o tempo limite de coleta
	Diagnóstico de comunicação do DF1 half-duplex escravo

	Configurar uma estação de modem de rádio
	Diagnóstico de comunicação do modem de rádio DF1
	Configurar a tabela de armazenamento e encaminhamento


	Índice

	Tampa traseira


<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /All
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.6
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams true
  /MaxSubsetPct 1
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments false
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts false
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Remove
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Average
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 2.00000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages false
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Average
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 2.00000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages false
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Average
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile (None)
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000500044004600206587686353ef901a8fc7684c976262535370673a548c002000700072006f006f00660065007200208fdb884c9ad88d2891cf62535370300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef653ef5728684c9762537088686a5f548c002000700072006f006f00660065007200204e0a73725f979ad854c18cea7684521753706548679c300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /JPN <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020b370c2a4d06cd0d10020d504b9b0d1300020bc0f0020ad50c815ae30c5d0c11c0020ace0d488c9c8b85c0020c778c1c4d560002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken voor kwaliteitsafdrukken op desktopprinters en proofers. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents for quality printing on desktop printers and proofers.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /NoConversion
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /NA
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure true
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles true
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /NA
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /LeaveUntagged
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


